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По имеющимся на сегодняшний день источникам  можно сделать вывод о 
существовании двух подходов для создания  математических моделей  гидропривода.  
Первый – это использование нелинейной системы уравнений гидропривода и её 
численного решения современными программными средствами, например при помощи 
Simulink, в среде MatLab  [1--4].  Второй класс моделей основан на линейном уравнении 
гидропривода. При этом и в случае дроссельного регулирования, и в случае объёмного 
регулирования гидропривода – система описывается одним и тем же  линейным 
неоднородным дифференциальным уравнением третьего порядка. Отличие – лишь в 
коэффициентах.  Для гидропривода с объемным регулированием соответствующее 
уравнение  имеет  вид  [ 1,2,5,6 ] : 
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В (1) во всех известных источниках [1,2,5,6] пренебрегают 22
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,указывая на их малость.  А также, что важно, в дальнейшем используют преобразование 
Лапласа для нахождения изображения  (1) и его решения .   

В данной работе предлагается общее решение полного уравнения  линейной модели 
гидропривода. Уравнение (1), с учетом неравенства нулю коэффициента при старшей 

производной, можно представить, разделив его на 0
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, в более простом для 

решения виде: 
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          Аналитическое решение (2) есть:  
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          В (3) использованы следующие обозначения: 
 

2 2 2 2 2 336 108 8 12 12 3 54 81 12AB C A B B A BAC C CAΦ = + + + − − + + + , 
 

212 4B AΨ = + .          (4)                             
 
Очевидно, что  выражение (3) позволяет более точно учитывать все факторы, 

влияющие на работу гидропривода.   
В настоящее время ведётся поиск аналитических  решений, соответствующих 

частным  случаям работы гидропривода.  Эти решения позволят глубже проникнуть в 
физические аспекты различных режимов работы гидропривода, таких как  гидроудар, 
исследовать, на новом, более точном,  уровне  вопросы устойчивости   системы и т.п. 
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АНАЛІЗ ПРОБЛЕМ МОДЕЛЮВАННЯ 

У ЕСКІЗНОМУ ПРОЕКТУВАННІ ГІДРОСИСТЕМ ЛІТАКІВ 
 

На стадії ескізного проектування (відповідно до ЕСКД ГОСТ 2.119-2013 “Эскизный 
проект”) гідравлічних систем літальних апаратів (ГС ЛА), задача полягає у розгляді 
великої кількості можливих варіантів їх втілення, з урахуванням усіх необхідних 


