
Восстановление 
динамически искаженных 

сигналов 
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1. Постановка задачи 
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2. Описание метода решения поставленной задачи 
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Рис. 2 
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Синтез регулятора (множества регуляторов) 

Условие физической реализуемости передаточной функции регулятора 

Полиномиальное уравнение 
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Определение свободных параметров 
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3. Исследование ошибки восстановления 
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Спасибо за внимание! 


