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Бажані властивості замкненої системи керування УҐ^(г) забезпечує цифровий регулятор И(г), синтезований за 
наступним виразом (1), який досить легко виводиться із виразів, які відображають загальні властивості замкнених систем 

де У?Г>(г), У/м(г)~ передаточні функції, відповідно замкненої системи керування з бажаними властивостями, 
синтезованого цифрового регулятора та керованого об'єкта. 

Вибираючи вирази У ї г ) бажаними, можна за допомогою синтезованого за виразом (1) цифрового регулятора 
забезпечити будь-які вимоги до замкненої системи керування: за характером перехідного процесу регулювання, 
за похибками регулювання, за тривалістю перехідного процесу або за показником його коливальності. 

Вираз (1) передаточної функції В(г) враховує динамічні властивості об'єкта керування через його 
передаточну функцію об'єкта У Ґ г ) , що робить синтезований регулятор адекватним до властивостей об'єкта. 

Синтез цифрових регуляторів слід починати з визначення бажаної передаточної функції УГЛ(г ) замкненої 
системи керування, вибору апроксимувальної передаточної функції У? м (г) об'єкта керування, які підставляють 
до виразу (1) і отримують шукану передаточну функцію цифрового регулятора 0 ( г ) . Потім здійснюють перехід 
від її виразу до різницевого рівняння алгоритму керування синтезованого регулятора, яке перед програмуванням 
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на комп'ютері подають у вигляді рекурентного співвідношення. За останнім можливий розрахунок керувального 
діяння у кожному циклі (періоді дискретності) керування. 


