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Вступ 

З кожним днем зростають обсяги інформації, необхідної для управління в 

промисловості. Існують різні види передачі інформації. Найбільш перспективним напрямком 

техніки електрозв’язку є теорія електричного зв’язку, в якій використовуються різні моделі 

передачі сигналів, повідомлень. 

Матеріали та методи 

Розглянемо один із оригінальних підходів до побудови математичної моделі каналів, 

запропонованої в роботі [1], на простому прикладі. 

Стан- це множина величин, що однозначно визначають поведінку ланцюга в деякий 

момент часу. Елементи цієї множини – це змінні стану. )(tx – це функція, яка описує вхідний 

сигнал, а )(ty –це функція, яка описує сигнал на виході. Рівняння, що описує сигнал на вході 

– це рівняння стану, а на виході – рівняння спостереження.  

Побудуємо математичну модель каналу, при якому задається початковий стан ланцюга 

і його характеристики, що діють на проміжку часу від 0t  до 1t , і визначають вихідний сигнал 

і новий стан ланцюга в будь який момент часу 0tt   для простого лінійного RC-ланцюга, де 

вихідна напруга )(ty  пов'язана із вхідною напругою )(tu .  

 

В цьому ланцюзі наявні: котушка, 

конденсатор, опір. Згідно роботи [1] 

вихідна напруга )(ty  пов’язана із вхідною 

напругою )(tu  диференційним рівнянням:  

                    Рис.1. RC-ланцюг 
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F–функція, яка задається матрицею, описує зміну стану системи залежно від поточного 

стану )(tx


 та вхідного сигналу )(tu . G


 - функція, яка описує вихідний сигнал )(ty  залежно 

від поточного стану )(tx


 та вхідного сигналу )(tu . 












 2

10
2
0

F ,   









0

0


G


,   









)(

)(
)(

2

1

tx

tx
tx


,   

L
R2 ,   

LC
1

0   

Рівняння спостереження має вигляд:  );()(1 tytx   .
)(

)(2 dt
tdy

tx   

Результати 

Розглянемо конкретний приклад лінійного RC - ланцюга. Задамо вхідні дані: 

  ГнLнФCОмRBtu 293 103;106;103;7    

З формули (1) маємо: 
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          ik 14.74084507500002,1   

Тоді загальний розв’язок однорідного рівняння матиме вигляд 

 tCtCex t 14.74084507sin14.74084507cos 21
50000

1    

Частинний розв’язок неоднорідного рівняння шукатимо у вигляді: 

0,0, 111   xxAx  
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Тоді загальний розв’язок неоднорідного рівняння матиме вигляд: 

    11
21

50000
1 1012614.74084507sin14.74084507cos   tCtCetyx t . 

Висновок 

Ми отримали рівняння, яке виражає математичну модель даного каналу. 
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