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Для забезпечення високої якості систем регулювання використовують 
найбільш точні математичні моделі об'єктів керування, які враховують крім 
часової, ще й просторові координати, тобто системи із розподіленими 
параметрами. При цьому розглянуті задачі побудови регуляторів для класу 
систем з розподіленими параметрами, що функціонують в умовах 
невизначеності, знайдений конструктивний розв'язок задачі синтезу 
мінімаксного граничного розподіленого й точкового керування, а також 
алгоритми визначення кількості й оптимального розташування точкових 
регуляторів. 

Задачі мінімаксного керування для систем з зосередженими параметрами, 
що функціонують в умовах невизначеності, розглянуті у [1]. Використовуючи 
методи теорії збурень, в [2] одержано розв'язок цих задач для систем із 
розподіленими параметрами з більш загальними функціоналами вартості. 
Проведено подальший розвиток теорії мінімаксного керування стосовно систем 
з розподіленими параметрами, які описуються узагальненими рівняннями 
параболічного у [3]. 

З огляду на вищесказане, метою досліджень в доповіді є синтез 
мінімаксних граничних розподілених і точкових регуляторів від 
спостережуваних величин, визначення кількості та оптимального розташування 
точкових регуляторів. 

Нехай стан системи описується функцією (p(x,t), яка задовольняє 

рівняння 
Т т 
\{cp{t\W*{t)ri{t))dt = jb(t-u(t)Mt))dt + m(f,T](0)) (1) 
о о 

де W(t) = d/dt - A(t); m(f,r/(0)), b(t;u(t),rj(t)) - неперервні білінійні 

форми; Ф7 - простір "пробних" функцій //(/) виду 

Фг = Т]\ t]gH2'\QT\ rj\ =0; 77О,Г) = 0, xeQ [4]; иєі/ - функції 

керування (U = L2(ST) - для розподіленого граничного керування, 

U = L2(ST;RN) - для керування зосередженого); / <eL2(Q) - невідомі функції, 

що належать області 
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Sf= / : f gL2(Q), h ( f , f ) < L , (2) 

де h( f, f) - симетрична додатно визначена квадратична форма. 

Нехай при деякій реалізації зовнішніх збурень / є SF відбуваються 

наступні виміри стану системи (1) 

zt(t) = І і (t; q>(t)) = (/, (0, cp{t)), z,. (0 є L2 (0, T), z = 1,2,... ,k, (3 ) 

де lf(t) є L2(QT), і = 1,2,...,A: - лінійно незалежні функції. 

Задача полягає в тому, щоб знайти керування u(t) у вигляді лінійного 
т 

зворотного зв'язку від спостережуваних сигналів z(t)= zl(t),z2(t),...,zk(t) , 

тобто у вигляді 

u(t) = R(t)z(t), R(t) a L L2(0,T;Rk),U , (4) 

яке на розв'язках рівняння (1) мінімізує наступний функціонал 
I(u) = sup 

feSf 

1 
q{(p{T),(p{T))+ J p(t;(p(t),<p(t)) + d(t;u(1:),u(t)) dt (5) 

Сформульовану задачу будемо називати оптимізаційною задачею 
мінімаксного керування, а функцію u(t , що доставляє інфімум 
функціоналу (5) - оптимальним мінімаксним керуванням. Розвязок задачі дає 
керування, яке має вигляд зворотного зв'язку від спостережуваних вимірів та 
отримане необхідним розв'язанням інтегро-диференціального рівняння типу 
Ріккаті. 
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