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Құрылымдық сызба элементтері



Y = K3 X3 = K3 K2 X2 = K3 K2 K1 X1

W = K1 K2 K3.

𝑊(𝑝) = ς𝑖=1
𝑛 𝐾𝑖(𝑝).



Y = Y1 + Y2 + Y3.

W = Y / X.

Y = Y1 + Y2 + Y3 = K1 X + K2 X + K3 X = (К1 + К2 + К3) X.

W = К1 + К2 + К3.

𝑊(𝑝) =

𝑖=1

𝑛

𝐾𝑖(𝑝)



Кері байланысы бар жүйелер

E(p) = U(p) – Yoc(p)
E(p) = U(p) + Yoc(p) 

W = 
𝑌𝑜𝑐

𝑈(𝑝)

Yoc = Koc Y = Koc K E = Koc K U.

W(p) = Koc(p) K(p).
W(p) = Koc(p) W1(p). 

𝑊(𝑝) =
𝑌(𝑝)

𝑈(𝑝)

Y = Y1 = K E = K (U – Yoc) = K U – K Koc Y,

Y (1 + K Kос) = K U.

𝑊(р) =
К(𝑝)

1+𝐾𝑜𝑐



𝑊 р =
К 𝑝

1 + К 𝑝

Кос(р) = 1

Қателік бойынша беріліс функциясы

𝑊𝜀 𝑝 =
𝐸 𝑝

𝑈 𝑝

E = U – Y = U – W1W2 E = U – WE

W = W1W2 

𝑊𝜀 𝑝 =
1

1 +𝑊 𝑝



Ұйытқу бойынша беріліс функциясы

𝑊𝑧 𝑝 =
𝑌 𝑝

𝑍 𝑝

Y = Z1 + X2 = W3 Z + W2 X1 = W3 Z + W2 W1 E = W3 Z + W2 W1 (U - Y),

Y (1 + W1 W2) = W3 Z + W1 W2 U.

𝑊𝑧 𝑝 =
𝑊3 𝑝

1 +𝑊1 𝑝 𝑊2 𝑝

𝑊 𝑝 =
𝑊1 𝑝 𝑊2 𝑝

1 +𝑊1 𝑝 𝑊2 𝑝

𝑊𝑧 𝑝 =
𝑊3 𝑝

1 +𝑊 𝑝



Құрылымдық сызбаны түрлендіру
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