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ПАРАМЕТРИЧЕСКАЯ ОПТИМИЗАЦИЯ ДИНАМИЧЕСКИХ РЕГУЛЯТОРОВ  

АЛГОРИТМИЧЕСКИМ МЕТОДОМ 
 
При управлении динамическими объектами часто возникает задача синтеза управления 

при неполной информации, поскольку некоторые координаты состояния системы недоступ-
ны измерению и размерность вектора выхода меньше размерности вектора состояния. При 
наличии таких ограничений для построения линейного по выходу управления используются 
обычно два подхода: первый – построение оценки состояния и затем получение линейного 
регулятора; второй – построение динамических регуляторов. В рассматриваемой работе ис-
пользуется второй подход. Целью синтеза таких регуляторов обычно бывает получение за-
данного спектра замкнутой системы. Недостатком таких систем является не учет затрат на 
управление и, зачастую, не соответствие требованиям к системе со стороны пользователей. 
Для устранения этих недостатков предлагается осуществлять параметрическую оптимиза-
цию коэффициентов динамических регуляторов. 

Пусть объект управления определяется математической моделью: 
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где х – вектор состояния объекта, u – управление (скаляр), у – выходная переменная.  
Для формирования управляющего воздействия используется динамический регулятор, 

определяемый соотношением: 
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Ставится задача выбора настроек регулятора 
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),(  на движениях системы (1), (2). 

 
Вывод: Поставленная задача решается методом алгоритмического конструирования опти-
мальных регуляторов, разработанным на кафедре Системный анализ и управление СПбГТУ. 
Метод был реализован в виде пакета программ, оптимизирующих настройки локальных ре-
гуляторов при управлении согласованным движением группы динамических объектов. При 
этом потребовалась доработка пакета в связи с возможным различием числа параметров век-
торов 'd' и 'c'. Следует отметить, что возможно распространение предлагаемого метода на 
синтез оптимальных динамических регуляторов при векторном управлении. 
 
 


