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ЗАПТИВЯОЕ УПРАВЛЕНИЕ ПРИ ТАБЛИЧНО ЗАДАННЫХ ПРЕДИК
ТРАЕКТОРИЯХ ДВИЖ ЕНИЯ

Кадыр

Предлагается новый подход синтеза законов управления по осущес 
жжения по таблично - заданным предписанным программам при параметр!
жниях.

На сегодняшний день имеются от
ельные подходы синтеза законов управ
ляя по осуществлению движения 
гравляемого объекта по предписанной 
лектории/ когда она задается в аналити- 
гской форме [1]. В то же время встреча- 
•;?. множество примеров из практики, ко- 
:: предписанные траектории трудно огш- 
.гь аналитически, в этих случаях описа- 
к  их осуществляется табличным спосо- 

:я этих случаев разработаны опре-м. Дл
гжнные подходы синтеза [2,3].

В данной работе осуществляется 
-дубление и расширение рассматривае
ма подходов синтеза.

' Итак, рассмотрим линейный объ- 
ц  с параметрическим возмущением

dx  0
—  = х = А - х  + В -и + АЛ -х, (1)
d t

где х = (х],х 2,...хп) -  вектор 
и -  (и],и2,:.ит)'Г -  вектор упр; 
А,В  -  заданные числовые м 
эффициентов;
A J  -  матрица параметрически
ний.

В [2] разработан подо 
где для линейного объекта

о
х  = Ах + Вы 

синтезируется закон у правде: 
ществлению движения объе 
таблично заданной предпис
грамме.

■ * t0 t\ h ... ^

хк х о X, х 2

К'ш(} 1 9

-  дискретные моменты времени; 

хк -  значение вектора состояния в моменты времени tk . 
Для решения задачи математиче-

■:ую моде;: - (2) представляют в конечно- 
23постном виде
к -г 1) = х( к) + А • А(хк) + А • Ви(к) (3)

Для упрощения выкладок в даль-
■ р ^ й ш е м  приращение по времени А возь-

.. r>.; А = 1,

Искомые значения и(к) в работе 
2] CTUCK : >ТСЯ ИЗ УСЛОВИЯ МИИИМИЗЭ- 
:;ин невязки

хпшб(к + Ъ - х тек(к + \) I =>п

где ||| - символ нормы;

х таб ~ значения вектора 
которые берутся из таблицы; 

хтек -  значения вектор:
которые измерены в текуп
времени.

ill .4
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определяют искомые и{к) .
Провели процедуру минимиза 

око н чат ': то пол уча от

Далее, расписывая выражение 
нормы согласно (3), и затем беря проце
дуру оптимизации

дМ2— — -  0 => и{к) -- ' (5)
ди(к)

и(к) = ~{ВТ В) Л ■[Вгх шб (к +1) -  В ■' • (А + Е ) - х(к)],
где Е - единичная матрица;

х(к) - текущее значение вектора состояния;
хтаб(к +1) - табличное значение вектора состояния.

Для синтеза адаптивного закона в 
этой работе также используем подход, 
связанный с минимизацией невязки (4).с

учетом параметрических возмущен 
его оценки.

где

Минимизируя (4) с учетом (1) по и(к) имеем

и (к )  =  ~ ( В Т В )- '  [ в т ■ х „ „ ( k  + \ ) - B r ( А  + Е  + &Л(к - 1)) • х (4 )]

к  =  0 , 1 , 2 , . . .
Е - единичная матрица.

Ш

В выражении (7) мы берем оценку 
матрицы параметрических возмущений в 
дискретный момент времени к — 1. Гак 
как оценка АЛ в момент времени неиз
вестна, а известна только оценка к 
предыдущему моменту времени к — 1. 
Такой переход справедлив в силу того,

что процессы управления про:, 
намного тс грее пс времени, чем 
пени я и араметров.
Для оценки матрицы параметр'

* возмущений используем со от не 
квадрата невязки (4).

Расписав выражение (4), имеем:
\\х т а б л +  1) ~  х ( к  +  ^-)Ц/ ~  { х табл(к  +  ~  X 0 {J А х ( к )  ' B u ( k )  ~  А~ 

(/с))т • [хтаб„{к +  1) -  х(к) -  Ах (к) -  Ви(к)  -  АЛ (/с) • х(к))х

Для дальнейшего (для минимизации по АЛ(/с)) выпишем при раскрытии 
дения в (8)только те слагаемые, которые содержат выражения АА{ к] ,

Имеем:
СхтаблО< +  1) ~  х(к )  -  А х(к ) -  Ви(к)  -  АЛ ( к : х(к')) ' • А (к )х (к )

Получить в общем виде через векторно-матричное обозначение результат 
частной производной от выражения (9) по А Л (/с), не представляется возможны4 
конкретных математических моделей эта процедура дост; точно проста.

Продемонстрируем это на конкретном примере.
Пусть задан объект

(хг = х2 +  А а ■ х х 
( хг =  и,

АВТОМАТИЗАЦИЯ Л  {Ф О Р М А Т И О Н Н Ы Е  7:
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А =
0 В (% VI У=  ( X i X 2) r ,

/Д а  0N
V 0 0>
ахождения опенки Д.--1.(к) распишем выражение (9)'для нашего примера:

0 ОГ
Да-параметрическое возмущение

х,. ,бя(к  +  1) -  х(_к) — Ах {к) -  В и(к) -  АЛ (/с) ■ х (к ) )т • А А (к )х (к )  
шбд(к  + 1) (/с) - • x2(fe) -  Да • хг (/<) Аа • х г (к ) \

х 2таб.Лк -U ~  X2 'J<) +  и (к )  О ) (11)

>да, беря ч; ' гну!о п; : людную по Aa(fe) и приравнивая ее к нулю, имеем:
[(. „ г V; (к) -  х 2(к) ~  2Да ■ х1(/с)]х1(/с) =  О 

Да(/<) -  ; -  ■ + 1) -  х- (к)  -  х ?(к),  (12)

3 оды: предложен новый подход 
i; о управления по осуществле- 

,б; .ения по таблично заданным 
л. шым программам. ! 1роцедура 
л; луктивная и вычислительных 

ii не вызывает.
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И Н ТЕЛЛЕКТУА ЛЬН Ы Е ИНФОРМ АЦИОННЫ Е СИСТЕМ Ы  В 
ДИСТАН ДИОННОМ  ОБРАЗОВАНИИ

Батырканов Ж ,И,, Оздуман Куршат

Искусственный интеллект реализуется с использованием четырех подходов: логи- 
■о :>волюционного, имитационного и структурного. Все эти четыре направления 

.даются параллельно, часто взаимно переплетаясь в дистанционном образовании.

Цель исследования, В настоящее 
sr I мире сложилось такое положе
но гд а наравне с традиционным обу- 
:м с личной встречей преподавателя 

■ иг л-ося все большее внимание уде- 
„::я системе удаленного процесса обу- 

. я, которое и получило название- «ди- 
„-дионное».

Метод исс; (нтеллек-
.•ьные информационные системы мо- 
:: использовать «библио'ьлли» самых 
-ячных методов и алгори; мов. реали- 

.vaiiix разные подходы к процессам 
■гения, самоорг -ллмпл-1и л эволюции

при синтезе систем ИИ. Поскольку к 
настоящему времени нет ни обобщающей
теории искусственного интеллекта, ни 
работающего образца полнофункцио
нальной ИИ-модели, то нельзя сказать, 
какой из этих подходов является пра
вильным, а какой ошибочным: скорее 
всего они способны гармонично допол
нять друг друга.

Изначально такие системы были 
развиты в виде однонаправленной техно
логии посредством телевизионных кана 
лов, без возможности обратной связи. С 
появлением компьютерных технологий и
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