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Для этапов постоянной длины дуги контакта Vп и выхода Vв:

  (2)

  (3)

Из наработок (1)–(3) делением на время полу-
чены формулы режущей способности и диффе-
ренцированием по времени – формулы мгновен-

ной режущей способности для этапов врезания 
(Qр, qр), постоянной дуги контакта (Qп, qп) и вы-
хода (Qв, qв):
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Приведение матриц к диагональному виду значи-
тельно упрощает решение многих прикладных задач, 

находит широкое применение при моделировании ли-
нейных динамических систем, а также при решении 
систем линейных алгебраических уравнений. 

В данной работе рассматриваются вопросы ре-
шения систем линейных алгебраических уравнений 
с одинаковыми основными матрицами систем (раз-
ными свободными членами). В этом случае удобно 
использовать каноническое разложениеосновной ма-
трицы системы. 

Рассмотрим решение следующих систем линей-
ных уравнений:

и

   
Построим каноническое разложение основной 

матрицы системы А. Для этого составим характери-
стическое уравнение матрицы А и найдем его корни: 

 – собственные значения.
Каждому собственному значению λk с учетом его 

кратности найдем соответствующие собственные 
векторы по формуле 

Для λ1 = –1: 
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Пусть c1 = 1, тогда .

Аналогично, для λ1 = 3:  получаем 
собственный вектор ; 

для λ3 = 5:  получаем собственный 
вектор .

Из полученных собственных векторов 
, ,  составим соб-

ственный базис, в котором матрица А принимает диа-
гональный вид

где  – матрица перехода к новому базису. 

Построим каноническое разложение матрицы А: 
A = BΛB–1

Рассмотрим решения систем линейных уравне-
ний AX = Dk, где D1 = (1, 2, 3)T, D2 = (–2, 4, 0)Tс помо-
щью канонического разложения матрицы А.

Подставим в исходную систему AX = Dk канони-
ческое разложение матрицы и получим BΛB–1X = D. 
Умножим обе части уравнения слева на B–1 и введем 
замену B–1X = Z. 

Тогда ΛZ = B–1D или 

Для D1 = (1, 2, 3)T имеем

или 

Отсюда

– единственное решение системы.
Аналогично, для D2 = (–2, 4, 0)T получаем

– единственное решение системы.
Таким образом, каноническое разложение матри-

цы позволяет сократить вычисления при решении 
систем линейных алгебраических уравнений с одной 
и той же основной матрицей. 
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Операционное исчисление можно применять для 
широкого класса кусочно-непрерывных функций f(t) 
и функцией, заданных графически. Это может быть, 
например, входной сигнал, действующий на систему 
автоматического регулирования:

Запишем аналитическое выражение оригинала 
с помощью единичной ступенчатой функции:

f(t) = (1 – t)(η(t) – η(t – 1) + (t – 2)η(t – 2),

где 

Решим задачу Коши 
x″ – 9x = f(x), 

где x(0) = 0, x′(0) = 1, где f(t) – функция, рассмотрен-
ная выше.

Решение:
1. Перейдем от оригиналов к изображениям: 

x(t) = X(p), 

x″(t) ↔ p2X(p) – px(0) – x′(0) = p2X(p) – 1.


