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Аннотация. В настоящей статье показана связь электронных и механических устройств преобра-
зователей в системах виброзащиты. Введение в системы регулирования цепей управления автомати-
зированных систем RC-цепочек в качестве интегрирующих и дифференцирующих звеньев, фильтров 
высоких и низких частот является целесообразным и открывает возможность  их рационального 
проектирования.
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Как известно, интегрирование и дифферен-
цирование сигналов в системах регулирования 
применяется довольно часто. Интегрирование 
сигнала, пропорционального относительному пе-
ремещению, применяется, например, при созда-
нии астатической системы, а дифференцирование 
– для введения в систему демпфирования [1].

В качестве дифференцирующих и интегрирую-

щих звеньев могут использоваться RC – цепочки. 
На рис. 1 изображена простейшая RC – цепочка с 
передаточной функцией

  (1)

где                - постоянная времени. 
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Рис. 1. Простейшая RC – цепочка с передаточной функцией ωK (p) , определяемой по формуле (1)

Если частота ω сигнала uвх - удовлетворяет ус-
ловию TKω<<1 [2], то эта цепочка близка к иде-
альной дифференцирующей. Таким образом, RC 
– цепочка дифференцирует достаточно низкоча-
стотные сигналы.

Передаточная функция цепочки, показанной на 
рис. 2, имеет вид:

                    (2)
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     где  1
KT bc−= . Таким образом, система может быть использована как 

дифференцирующее или интегрирующее звено. 
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Рис. 2. Простейшая RC – цепочка с передаточной функцией  , определяемой по формуле (2)

Очевидно, что с уменьшением частоты сигна-
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корректирующего звена [3]. На рис. 3 показано 
механическое устройство, состоящее из пружины 
с и линейного демпфера b. Здесь величины ϭ и  ϭ1 
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где TK = bc-1. Таким образом, система может быть 
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Рис. 3. Схема механического устройства, состоящего из пружины  с  и линейного демпфера  b

В активных виброизолирующих системах до-
вольно часто возникает необходимость не пропу-
стить сигналы, частоты которых лежат в опреде-
лённом диапазоне, через обратную связь. В этом 

случае используются частотные фильтры. На рис. 
4 изображена RC – цепочка, являющаяся филь-
тром высоких частот.
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Рис. 4. RC – цепочка, являющаяся фильтром высоких частот

Здесь напряжение на входе и выходе связаны 
соотношением:
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На рис. 5 изображена цепочка, являющаяся 
фильтром низких частот. 
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Здесь:
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где:  T1 = R2C, T2 = (R1+R2)C, .
Если  R1>>R2, Система не пропускает сигналы 

с частотами, существенно превышающими T2
-1. 

Могут создаваться и механические фильтры [5]. В 
системе, показанной на рис. 6, получаем:
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ANALYSIS OF THE CONTROL CIRCUIT 
OF THE AUTOMATED VIBRATION PROTECTION SYSTEMS
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Abstract. This article shows the connection of electronic and mechanical devices of converters in vibration 
protection systems. The introduction of RC-chains as integrating and differentiating links, high and low-
frequency filters into control systems of control circuits of automated systems is expedient and opens up the 
possibility of their rational design.
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