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Розроблено метод підвищення точності та зменшення чутливості до невизначеності
параметрів об’єкту керування  на основі багатокритеріального синтезу нелінійного
робастного керування з двома ступенями свободи дискретно-континуальним об’єктом
керування. Синтез нелінійних робастних регуляторів та нелінійних робастних спостерігачів
зводиться до розв’язання рівнянь Гамільтона-Якобі-Айзекса. Вектор мети робастного
керування визначається на основі рішення завдання багатокритеріального нелінійного
програмування, вектором цільової функції якої є прямі показники якості, що
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пред’являються до системи у різних режимах її роботи. Ця векторна цільова функція
обчислюється під час моделювання синтезованої системи в різних режимах роботи з
різними вхідними сигналами та для різних значень параметрів об’єкту керування.
Наведено результати моделювання та експериментальних досліджень вказаної системи. 
Бібл. 8, рис. 1.

  

Ключові слова: дискретно-континуальний об’єкт керування, нелінійне робастне
керування, моделювання динамічних характеристик, експериментальні дослідження
динамічних характеристик.
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Разработан метод повышения точности и снижения чувствительности к
неопределенности параметров объекта управления на основе многокритериального
синтеза нелинейного робастного управления с двумя степенями свободы
дискретно-континуальным объектом управления. Синтез нелинейных робастных
регуляторов и нелинейных робастных наблюдателей сводится к решению уравнений
Гамильтона-Якоби-Айзекса. Вектор цели робастного управления определяется на основе
решения многокритериальной задачи нелинейного программирования, в которой
векторная целевая функция является вектором показателей качества, предъявляемых к
системе в разных режимах ее работы. Эта векторная целевая функция вычисляется при
моделировании синтезированной нелинейной робастной системы для разных режимов
работы с различными входными сигналами и для различных значений параметров
объекта управления. Приведены результаты моделирования и экспериментальных
исследований динамических характеристик указанной системы. Библ. 8, рис. 1.
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