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МАТЕМАТИЧНА МОДЕЛЬ АВТОМАТИЗОВАНОЇ 

СИСТЕМИ УПРАВЛІННЯ 

 

Розглянемо узагальнену автоматизовану систему 

управління, яка представлена на рис.1. та складається з: 

- ( D ) – пристрій управління, в якому здійснюється 

( *x ) обробка інформації про об’єкт управління, 

середовища ( *y ). Відповідно до необхідних цілей ( Z ), 

методами (алгоритмами) управління ( ) та формує 

наступні команди (U ); 
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- датчики спостереження (
y

D
 

і 
x

D ), генерують 

вибірку інформаційного сигналу, яка вказує на стан 

об’єкта управління (х); 

- блок (
u

D ),змінює команди управління (U ) в 

сигнали управління ( *U ) і змінює структуру об’єкта та 

його стан. 
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Рис.1. Структура системи управління 

 

Як видно з рис.1 датчики формують статистичну 

вибірку: 

 
n21

T x,...,x,xx =


.   (1) 

Блок, який відповідає за управління, обробляє 

вибірку Tx


 інформаційного сигналу, далі отримана 

інформація про стан сигналу застосовується для 

формування команд управління: 

))t(x̂(DU


=  ,    (2) 

ці сигнали подаються по контуру управління на 

виконавчий механізм у вигляді сигналів управління: 
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)U(DU*
u

= ,     (3) 

Таким чином, для здійснення управління в 

інфокомунікаційній мережі є датчики, які вимірюють 

стан і параметри окремих елементів і відповідних 

структур, інформація з яких по лініях сигналізації 

доставляється до центрів управління, де і формується 

саме управління. 
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