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І. ВСТУП 

Для підвищення техніко-економічних показників роботи цукрового заводу 
необхідно знаходити робастні регулятори, мало чутливі до зовнішніх і внутрішніх 
збурень, здатні при змінюваних умовах роботи відділення забезпечувати якісне 
управління технологічними процесами. Одним з методів забезпечення такого 
управління є мінімізація ентропії системи, тобто міри невизначеності стану чи 
поведінки системи в даних умовах 

II . ПОСТАНОВКА ЗАДАЧІ 

На основі експериментальних даних дифузійного відділення цукрового заводу 
була побудована математична модель [2] виду: 

г(/) = С1*(/) + Д2«(/) 5 

у ( і ) = С 2 х ( і ) + П 2 1 Щ 
х(0) = х0 

де х(/) - вектор координат стану, Цґ) - вектор випадкових збурень з відомими 
статистичними характеристиками, и{і) - вектор управління, г^) - вектор 
контрольованих координат, у{() - вектор спостереження, А,Вх,Я2,С,,С2,Д2,£>21 - відомі 
матриці відповідних розмірностей. 

Ставиться задача знайти таке управліня и{ґ), яке на розв'язках системи (1) 
мінімізує ентропію системи [1], яка визначається співвідношенням: 

2 -
/ ( # , / ) : = - — | і п | & & ( Е - У ~ 2 Н \ ] ( О ) Н ( І С О ) ^ І С О Я Є у - скалярний параметр такий, що 

-оо 
ЦЯ« < у. 
II 1100 ' 

Можна показати, що управління має вигляд лінійного зворотного зв'язку від стану 
системи и(ґ) = Я х ( ґ ) , де матриця регулятора Я визначається формулою я = -[оТ

пс1 + вТ
2х)і, де г=[Е-у~2УхУ, а матриці X та ^знаходяться з матричних 

алгебраїчних рівнянь типу Ріккаті: 
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х ( А - B2D TnCx) + (А - B2D[2Cx ) ТХ + 

+C[D±D[C] + X ( г ~ 2 В Х ~ В2В Т2)X = О, 

У ( A - BxD TnC2)' + ( А - B x D [ x C 2 )Y + 

+B}D[D±B'[ + Y ( / " 2 C , r C , - C [ C 2 ) Y = 0. 

Мінімальне значення ентропії при цьому визначається зі співвідношень: 
l ( H , y ) = t r [ c i Y C T l ] + 

+ C 2 Y ) X Z ( B x D T 2 l + 7 С [ ) ] = 

+tr[(D TuCx + B T 2 X ) Z Y [ C T x D n +ХВ2)\ 

При неточних та неповних вимірюваннях будувався спостерігач, який має вигляд: 
£(t) = M%t) + F y ( t ) , де матриця Р = BxD Tn + YC\, 
а матриця /^знаходиться з наступного виразу: 

^ A - B p T 2 X C 2 + Y ( r - 2 C ] C , - C T 2 C 2 ) + ^ ^ = B 2 + r - ^ D v , C , = - ( D ^ C ] + B t 2 X ) Z . 
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