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На протяжении ряда лет на кафедре ИСТ СГАУ силами преподавателей и 

студентов ведется разработка и реализация различных версий инструментального 
средства, позволяющего оценивать метрологические и динамические 
характеристики программно-управляемых измерительных систем. 
Инструментальное средство представляет собой «детский конструктор», 
«кубиками» которого являются имитационные модели отдельных аналоговых и 
программных компонентов, в качестве конкретных параметров которых берутся 
технические характеристики реальных прототипов. Общая концепция средства 
описана в [1]. 

Модель измерительно-вычислительной цепи представляет собой совокупность 
имитационных моделей отдельных аппаратных компонентов непрерывного и 
дискретного действия, обладающих  «истинной» функцией преобразования, а так же 
способностью реализовывать «внутренние»  и воспринимать «внешние» 
искажающие воздействия (см. рис. 1).  

 
Рис. 1. Обобщенная модель 

измерительного преобразователя 

 
Рис 2. «Воссоздание» АЧХ по 
постоянной времени τ0 

На этом рисунке t – время; X(t) и Y(t) – входной и выходной сигналы; F – 
истинная функция преобразования компонента; Фi – некие функциональные 
преобразования; (*) – аддитивная или мультипликативная операция. Одной из 
особенностей, отличающих данную работу от аналогичных (см., например [3, 4]) 
является способность учитывать динамическую составляющую погрешности 
компонентов. Если представить преобразуемый сигнал в виде множества из N 
дискретных отсчетов как X(nT), где T – период дискретизации аналоговых 
процессов, то динамическая составляющая погрешности, имеющая аддитивный 
характер, будет иметь вид 
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где A(.) – АЧХ преобразователя, а ω(.) – мгновенная частота сигнала. АЧХ 
берется из паспорта на измерительный преобразователь, а если известна только 
постоянная времени τ0, то принимается, что АЧХ имеет линейный вид (см. рис. 2). 
Мгновенная частота сигнала может быть определена из соотношения 
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где )(ˆ nTX - преобразование Гильберта [2]. 
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