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Как показано на рис. 5, в, если ширина импульса становится многократно больше времени, кото-
рое можно условно назвать периодом колебаний1 по x (60 –300-й шаги моделирования, δ = 0,4), сис-
тема переходит в режим работы при фиксированном значении параметра, в этом случае x = 0 195 34, . 
Из рис. 5, г, видно, что, когда длинный импульс прерывается коротким (141–142-й шаги моделирова-
ния, δ = 0), x = 0 214 67, . Кроме того, в двух последних случаях заметны отличия в форме колебаний x. 
В частности, на рис. 5, г, в районе 173-го шага моделирования колебания уходят в отрицательную об-
ласть и сохраняются там до 181-го шага, чего не наблюдается на рис. 5, в. 

На величину x  влияют как форма импульса, так и число шагов моделирования. Если оно достаточно 
велико, разница в значении x  для случаев отсутствия и наличия импульса со временем уменьшается. 
Для короткого импульса (рис. 6, а и б ) отмечено, что до 94-го шага импульс, поданный на 80-м шаге, 
не оказывает значительного влияния на x. После 122-го шага расхождение начинает увеличиваться, 
достигая наибольшей величины в районе 200-го шага моделирования. В районе 1000-го шага кривые 
сходятся. И хотя далее они не становятся полностью идентичными или параллельными, уже не удается 
идентифицировать систему, подвергшуюся импульсному воздействию, по величине x. Как видно из 
рис. 6, в, длинный импульс вызывает рост величины x. В свою очередь, рис. 6, г, показывает, что 
прерывание длинного импульса не приводит к значительным изменениям в зависимости x от числа 
шагов моделирования. 

1Термин «период колебаний» использован здесь для обозначения среднего времени, в течение которого траектория сис-
темы остается в положительной области, прежде чем перейти в отрицательную область, и наоборот.

Рис. 5. Влияние управляющих сигналов  
на динамику системы (1) при управлении по параметру δ: 

а – отсутствие импульса; б – короткий импульс; в – длинный импульс; г – сложный импульс
Fig. 5. The influence of control signals  

on the dynamic of system (1) under the δ-control: 
a – without impulse; b – the short impulse; c – the long impulse; d – the complex impulse


