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Енергозбереження - інвестиції в майбутнє 

Багатокритеріальний синтез комбінованої стохастичної системи 
взаємозв'язаного регулювання технологічних параметрів 

Л.О. Копилова, І.Ю. Бурляй, С.М. Балюта 
Національний університет харчових технологій 

Для забезпечення підвищених вимог до кінцевої продукції при побудові 
системи управління технологічними параметрами необхідно враховувати наявність 
взаємного впливу між локальними системами регулювання. В системі 
взаємозв'язаного регулювання технологічних параметрів необхідно одночасно 
мінімізувати декілька показників якості, що характеризують відхилення показників 
якості продукту від їх заданих значень, тому вихідна задача є багатокритеріальною. 

Розглянемо вихідну дискретну систему, яка має n - мірний вектор стану x, m -
мірний вектор входу а і p - мірний вектор мети, задану в просторі станів 
матрицями A , B , C , D , так що 

xk+1 = A x k + B a k , zk = C x k + D a k
 ( 1 ) 

Середня анізотропія цієї системи дорівнює 

A (G ) = - 1lndet 
( \ mT 

Trace (LPLT + t ) 
(2) 

де матриця P це граміан керованості G, що задовольняє рівнянню Ляпунова, а 
матриці L і T відповідають рішенню рівняння Ріккаті [1]. 

Рішення задачі синтезу анізотропійних регуляторів в області часу у вигляді 
матриць реалізації A, B, C, D, за допомогою яких мінімізується середня анізотропія 
системи, зводиться до обчислення трьох алгебраїчних рівнянь Ріккаті, рівняння 
Ляпунова і рівняння спеціального виду для обчислення рівня анізотропії вхідного 
сигналу [1]. 

Вирішення задачі багатокрітеріального синтезу анізотропійних регуляторів 
технологічних об'єктів проводиться за допомогою нелінійної схеми компромісів 
[2], що являє собою комбінацію методу штрафних функцій з внутрішньою точкою 
для локальних критеріїв і обмежень, які є допустимими, і методу з зовнішньої 
точкою для локальних критеріїв і обмежень, які є неприпустимими. 

Для вирішення завдання нелінійного програмування з вказаними обмеженнями 
використаний метод послідовного квадратичного програму-вання [2] . 
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