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 :تشترك نظم التحكم الآلً بالممٌزات العامة التالٌة
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 .خطأ             بهمتغٌر متحكم             متغٌر مشغّل         خطأ    

 .الغرض الأولً من النظام هو خطأ صفري -2
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 . والقوة  الكتلة مفهوم نعرّف سوف البداٌة فً•

 ما جسم كتلة وفٌزٌائٌا   .ثابتة أنها وٌفترض فٌه المادة كمٌة هً ما جسم كتلة -
 .عطالةال تعطٌه التً الخاصة هً

 الجسم حركة فً تغٌر إجراء إلى ٌؤدي الذي السبب أنها على القوة وتعرّف -
 .قوة علٌه نطبق أن ٌجب ما جسم لتحرٌك أي .لتأثٌرها نتٌجة  
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 المٌكانٌكٌة الدارة برسم الدوارة للأنظمة التفاضلٌة المعادلات كتابة تبسٌط ٌمكن
 كل نصل ثم المكافئة الدارة فً عقدة ٌمثل زاوي انزٌاح وكل .للنظام المكافئة
 العنصر، هذا طرفً على الزاوي للانزٌاح الموافقتٌن العقدتٌن بٌن عنصر
 بٌنما المشتركة، العقدة إلى لحركتها الممثلة العقدة من العطالة عناصر فتوصل
  على الزاوي للانزٌاح الممثلتٌن العقدتٌن إلى والاحتكاك التخامد عناصر توصل
 مجموع بمساواة وذلك عقدة لكل (العزم) المزدوجة معادلة نكتب ثم .طرفٌها
 تساوي العقدة على الداخلة العزوم مجموع أو بالصفر عقدة كل عند العزوم
 .منها الخارجة العزوم مجموع

 الأنظمة الدوارة
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