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МОЖЛИВІСТЬ І ДОЦІЛЬНІСТЬ ВИКОРИСТАННЯ БАГАТОПАРАМЕТРИЧНИХ 

РЕГУЛЯТОРІВ ДЛЯ УПРАВЛІННЯ ТЕХНОЛОГІЧНИМИ ОБ’ЄКТАМИ 

 

ЗРОБЛЕНО СИСТЕМНИЙ АНАЛІЗ МОЖЛИВОСТІ, А ТАКОЖ ДОЦІЛЬНОСТІ ВИКОРИСТАННЯ 

БАГАТОПАРАМЕТРИЧНИХ РЕГУЛЯТОРІВ НА ОСНОВІ ПОРІВНЯННЯ ЯКІСНИХ ХАРАКТЕРИСТИК 

ФУНКЦІОНУВАННЯ СИСТЕМ НА ОСНОВІ ЦИХ РЕГУЛЯТОРІВ. 

 

Проведено аналіз властивостей технологічних об’єктів з точки зору їх керованості, 

спостережності, оцінки множини станів функціонування, типових невизначеностей, тощо. 

Показано, що в задачах управління необхідно враховувати ряд характеристик об’єктів, відповідно 

до яких звичайні системи не можуть забезпечувати необхідної якості процесів керування. Тому 

необхідно йти на ускладнення як структури систем, так і алгоритмів управління.  

Одним з запропонованих нами варіантів є використання багатопараметричних 

регуляторів, до яких відносяться ПІД, ПІДД2, ПІДД2Д3, а також нейромережні регулятори, 

регулятори з нечіткою логікою, тощо. Наводяться приклади використання ПІДД2, ПІДД2Д3 

регуляторів та їх модифікацій для технологічних об’єктів. Виявлено покращення показників 

якості керування: зменшення динамічної похибки, часу керування при забезпеченні 

необхідних показників стійкості.  

Проведено комплексний порівняльний аналіз стійкості систем з ПІД та ПІДД2Д3-

регуляторами. Був використаний новий підхід, що передбачав поєднання класичного методу 

годографу Найквіста та оцінки впливу всіх складових регулятора на площині лише двох з них. 

Наведені результати порівняльного аналізу впливу часу запізнення на стійкість систем, зокрема на 

ступінь затухання коливань та динамічну похибку. В усіх проведених дослідженнях системи з 

багатопараметричними  ПІДД2Д3 виявили більшу стійкість. 
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