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Билет №1 

1) Особенности нелинейных систем и их отличие от линейных. Три условия 

линейности системы.  

Нелинейной системой называется система имеющая хотя бы 1 нелинейный элемент. 

Причины возникновения нелинейности. 

 Несовершенство конструкции 

 Добавление спец элементов 

 Особенности конструкции                                         

Примеры нелинейных систем: Солитон - структурно устойчивая уединённая волна, 

распространяющаяся в нелинейной среде. 

Солитоны ведут себя подобно частицам (частицеподобная волна): при взаимодействии 

друг с другом или с некоторыми другими возмущениями они не разрушаются, а 

двигаются, сохраняя свою структуру неизменной. Это свойство может использоваться для 

передачи данных на большие расстояния без помех. 

Системы с пороговым уровнем (логические элементы). 

Необходимые условия линейности системы: 

1. Аддитивность при 0 входа/выхода 

2. Линейность по отношению к начальным условиям 

3. Линейность по отношению к выходу 

Аддитивность (лат. additivus — прибавляемый) — свойство величин, состоящее в том, что 

значение величины, соответствующее целому объекту, равно сумме значений величин, 

соответствующих его частям, в некотором классе возможных разбиений объекта на части. 

Например, аддитивность объёма означает, что объём целого тела равен сумме объёмов 

составляющих его частей. 

Необходимые условия линейности системы: 

Линейная система. Линейной системой называется такая система, для которой применим 

принцип суперпозиции. 

Предположим, что c1(t) есть реакция системы на входной сигнал r1(t), а с2(t) — реакция на 

сигнал r2(t). Тогда, если система является линейной, ее реакция на сигнал a1r1(t) + a2r2(t), 

равна a1c1(t) + a2c2(t) , где а1 и а2 — константы.  

Т.е.  Линейная система — любая система, для которой отклик[1] системы на сумму 

воздействий равен сумме откликов на каждое воздействие. В математической модели 

линейной системы это означает, что оператор преобразования "вход-выход" линеен. 

Иногда линейное свойство системы называют принципом суперпозиции. 

 

https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%92%D0%BE%D0%BB%D0%BD%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9D%D0%B5%D0%BB%D0%B8%D0%BD%D0%B5%D0%B9%D0%BD%D0%B0%D1%8F_%D1%81%D0%B8%D1%81%D1%82%D0%B5%D0%BC%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A1%D1%80%D0%B5%D0%B4%D0%B0_(%D0%B7%D0%BD%D0%B0%D1%87%D0%B5%D0%BD%D0%B8%D1%8F)
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A7%D0%B0%D1%81%D1%82%D0%B8%D1%86%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%92%D0%BE%D0%BB%D0%BD%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9B%D0%B0%D1%82%D0%B8%D0%BD%D1%81%D0%BA%D0%B8%D0%B9_%D1%8F%D0%B7%D1%8B%D0%BA
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9E%D0%B1%D1%8A%D1%91%D0%BC
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9B%D0%B8%D0%BD%D0%B5%D0%B9%D0%BD%D0%B0%D1%8F_%D1%81%D0%B8%D1%81%D1%82%D0%B5%D0%BC%D0%B0#cite_note-1
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9F%D1%80%D0%B8%D0%BD%D1%86%D0%B8%D0%BF_%D1%81%D1%83%D0%BF%D0%B5%D1%80%D0%BF%D0%BE%D0%B7%D0%B8%D1%86%D0%B8%D0%B8
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8) Наблюдатели пониженного порядка (Луенбергера). Основные принципы построения, 

получение и преобразования вектора состояния, уравнение динамики ошибки оценивания и его 

анализ. 
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