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СИСТЕМЫ АВТОМАТИЗАЦИИ

В НАУЧНЫХ ИССЛЕДОВАНИЯХ И ПРОМЫШЛЕННОСТИ

УДК 62-40

СТРУКТУРНО-ПАРАМЕТРИЧЕСКИЙ СИНТЕЗ

ОПТИМАЛЬНЫХ ПО БЫСТРОДЕЙСТВИЮ СИСТЕМ

УПРАВЛЕНИЯ С РАСПРЕДЕЛЁННЫМИ ПАРАМЕТРАМИ

В УСЛОВИЯХ ИНТЕРВАЛЬНОЙ НЕОПРЕДЕЛЁННОСТИ

ХАРАКТЕРИСТИК ОБЪЕКТА∗

Э. Я. Рапопорт, И. С. Левин

Самарский государственный технический университет,
443100, г. Самара, ул. Молодогвардейская, 244

E-mail: rapoport@samgtu.ru

Рассматривается возможный способ построения замкнутых систем оптимального быстро-
действия для не полностью определённых линейных моделей объектов управления с рас-
пределёнными параметрами параболического типа, обеспечивающий идентификацию в ре-
альном времени их параметрических характеристик по результатам наблюдения состо-
яния объектов. Структурно-параметрический синтез предлагаемых регуляторов исполь-
зует альтернансный метод расчёта оптимальных программных управлений. Приводится
представляющий самостоятельный интерес пример построения системы оптимального по

быстродействию управления процессом индукционного нагрева в характерных условиях

интервальной неопределённости значений начальной температуры и уровня тепловых по-
терь.

Ключевые слова: объекты с распределёнными параметрами, оптимальное по быст-
родействию управление, альтернансный метод, функция переключения, структурно-пара-
метрический синтез, интервальные неопределённости.

Введение. Классические методы построения алгоритмов и систем управления (СУ)
динамическими объектами разработаны применительно к соответствующим формальным

моделям управляемых процессов с полным объёмом необходимой информации об их свойст-
вах. В связи с этим возникает актуальная задача синтеза управляющих алгоритмов в прак-
тически всегда реализуемых условиях неопределённости характеристик объекта, обуслов-
ленной прежде всего неточным знанием его параметров и действием неконтролируемых

внешних возмущений.
В типичных ситуациях речь идёт об ограниченной (интервальной) неопределённос-

ти неизвестных величин, вся информация о которых исчерпывается заданными граница-
ми диапазона изменения их возможных значений. Указанная проблема является одной из
центральных и наиболее сложных в современной теории управления. Известные теоре-
тические результаты приводят к весьма сложному с точки зрения технической реализа-
ции алгоритмическому обеспечению предлагаемых стратегий управления неопределённы-
ми объектами даже для сравнительно простых модельных постановок подобных задач. В
соответствии с вышеизложенным самостоятельный интерес приобретает проблема разви-
тия прикладной теории управления динамическими объектами в условиях ограниченной

∗Работа выполнена при поддержке Российского фонда фундаментальных исследований (проект № 15-
08-01347).
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