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Слагаемые под знаком корня в выражении (1) имеют смысл энергетических КПД 
по отдельным видам мощности Энергетический КПД по активной мощности определя­
ется по [3] как произведение обычного КПД на коэффициент.

Энергетические КПД для активной 7]ае, реактивной rjpe и мощности искажения т]ие 
определяются как:

(4)
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где 7]о, т]р, г)и, кма, кмр, кми - коэффициенты полезного действия и мощности, соответст­
вующие мощности активной, реактивной и искажения,

= hr^L+np-^p+^-^m]/2- (5)

Предложенный обобщенный коэффициент полезного действия является комплекс­
ной характеристикой и позволяет оценить энергетику электродвигателя колебательного 
движения при любом характере и величине нагрузки и любом способе возбуждения ко­
лебательного движения.

В качестве теоретической идеи решения проблемы следует принять, на наш взгляд, 
единообразный подход к построению системы оценок как электрической, так и механи­
ческой мощностей, а также обобщения энергетических показателей.
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В работе [1] интуитивно было высказано предположение, что "..рассматривать 
многомерную передаточную функцию для соединений с обратными связями имеет 
смысл только для пассивных четырехполюсников, поскольку в случае активных четы­
рехполюсников число независимых переменных увеличивается бесконечно ".
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Детальное изучение этой задачи показало, что высказанное предположение невер­
но- Действительно, рассматривая одиночный модулирующе-демодулирующий четырех­
полюсник с единичной отрицательной обратной связью (рис. I а), можно в одномерной 
временной области записать выражение для выходного сигнала в виде

^(0 = К(')-^(0ІЖ = = x^tY^tY
1 + f(t) r

Рис. 1. Разновидности структурных схем активных четырехполюсников 
с обратными связями: в мгновенных значениях (а, в), в операторном 
виде (б).

Отсюда видно, что введение обратной связи просто преобразует исходный блок 
перемножения в новый блок перемножения без обратной связи, но с другой опорной 

ЛИ
1 + Ж

временной функцией = . Значит при переходе в многомерную времен­

ную область здесь будет две, а не бесконечное число различных независимых вре­
менных переменных как предполагалось в [1].

Результат для двухмерной операторной области можно получить из следующе­
го соотношения:

Х^Р^Р^Х^р^-Ь
1 + Ж)

= X^p.Y^p^Y (1)

где L-
1 + /GJ

> - операторное изображение функции , равное (рРр?) .

Выражение (1) соответствует структурной схеме на рис.1 б, где активный (пе­
ремножающий временные функции) четырехполюсник заменен на пассивный с пе­
редаточной функцией Ла).
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Выражение (1) можно использовать и для других схем активных многомерных 
типовых звеньев, определяяя соответствующим образом аналитическое выражение 
временной функции (pft).

Так, например, для схемы, представленной на рис. 1 в,

= Wx(tyf^W2{t)
1+ ^(0^,(0-f(t)W2(t)

(2)

Определение функции <p(t) представляет определенные трудности, так как в 
общем случае приходится решать получаемое из (2) дифференциальное уравнение с 
переменными параметрами

порядок которого определяется порядками временных операторных функций

Пусть в рассматриваемой схеме Xm(t) = t, /’(/) = !(/), ^(t) = .у,

^>(0 ~ у—= ^2, гДе К2 “ коэффициенты передачи; Tj, Т2 - постоянные

n dвремени; D =----- временной оператор.
dt

Прямой подстановкой в (2) найдем 

<p(t) = (\ + T}-D)-T2-D + K2K}-l(ty 

откуда получим дифференциальное уравнение

dt dt

В случае 7] = 0.25с,Т2 = \с,К} = К2=1 решение этого уравнения при нулевых на­
чальных условиях будет иметь вид

2 + УЗ .e(^+43)t + хЗ 2 . 
2-Тз 2-л/з

что дает изображение

1, а 2 + ^3 3-2 11

Pi
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