MA’RUZA № 3.
ADAPTIV SISTEMALAR.
Reja
1. Adaptiv sistemalar.
2. Optimal boshqarish sistemalari.

3. Kuzatuvchi sistemalar.

Adaptiv sistemalar. Aniq sharoitlarda tashqi shovqinlar ba’zan faqatgina koordinata o‘zgarishigina emas, balki parametrlarining o‘zgarishi aniqlangan ballistik raketalarga o‘xshash tizimlarda o‘zgarish hosil bo‘ladi.


O‘zining o‘lcham qiymatlarini yo holat tahlilining asosiga ko‘ra kutilmaganda tashqi sharoitning o‘zgarishini, yoki tizimni berilgan ishning sifatini saqlagan holda o‘zini tutgan tizimlar adaptiv tizimlar deb ataladi. Adaptatsiya termini biologiyadan olingan bo‘lib, unda maqsadlarning o‘zgaruvchan faoliyatini saqlagan bo‘lsa organizm moslanuvchan bo‘ladi. Lekin boshqarish nazariyasida adaptatsiya xaqidagi tuShunchalar ataylab qisqartirilgan: unga moslanuvchanlikning Shunday ko‘rinishlari kiradiki, ular boshqaruvchi qurilmaning parametrlarini o‘zgartirish yo‘li bilan yoki bajargan ishining natijalariga ko‘ra tizimning sxemasini o‘zgartirish yo‘li bilan amalga oshiriladi. 


Adaptiv tizimlar ba’zan parametr qiymatlarining o‘zgarishiga ko‘ra o‘zi to‘g‘rilanuvchan deb ataladi, struktura va boshqarish algoritmi o‘zgaruvchan tizimlar esa o‘zi tashkillanuvchan adaptiv tizimlar deb ataladi. 
Optimal boshqarish sistemalari. So‘nggi yillarda texnik tizimlardagi ishlab chiqarish jarayonlarining sifatini oshirish kabi tashkiliy boshqaruv tizimlarida ham korxonalar, tashkilotlar va xalq xo‘jaligining tarmoqlarini faoliyatini mukammallashtirish uchun optimal boshqarish usuli qo‘llanila boshlandi.


Dinamik texnik tizimlarda boshqarishda o‘tish jarayonlarini optimizatsiyalashtirish doimo axamiyatga ega. Ularda sifat ko‘rsatkichi koordinataning faqatgina joriy qiymatlaridan emas, balki ular xarakterining oldingi, xozirgi va keyingi o‘zgarishlari bilan xarakterlanadi va ayrim koordinata funksionallarining xosil bo‘lishi yoki vaqti bilan ifodalanadi.


O‘xshash dinamik topshiriqlarda optimal boshqarishni topish uchun boshqarish jarayonida qiyin matematik topshiriqlarni variasion xisoblash usuli bilan yoki matematik dasturlashni tizimni matematik tavsifining ko‘rinishiga bog‘liq xolda echish talab etiladi.
ABSlari asosan quyidagi ikkita klassifikatsion belgilarga ko‘ra quyidagi turlarga bo‘linadi:

1. Sistema va boshqarish ob’eki haqidagi axborotga bog‘liq holda.

2. Sistemaning ichki dinamik xususiyatlariga asoslangan holda.

Birlamchi mabasi tajribaga asosllangan holda tekshirilayotgan ob’ekt to‘g‘risidagi har qanday ma’lumotlar majmuasiga axborot deyiladi.

Axborot kerakli boshlang‘ich axborot va ishchi axborotlarga bo‘linadi. Kerakli boshlang‘ich axborot to‘liq va noto‘liq bo‘ladi.
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1-rasm. Sistema va boshqarish ob’eki haqidagi axborotga bog‘liq holda sinflanishi.

Tashqi ta’sir o‘zgarishiga moslashish xususiyatiga ega bo‘lgan sistemalarni o‘zini-o‘zi avtomatik tarzda sozlovchi yoki adaptiv sistemalar deyiladi. Bunday sistemalarda kerakli boshlang‘ich axborot noto‘liq bo‘ladi.

Kerakli boshlang‘ich axborot to‘liq bo‘lgan sistemalar oddiy sistemalar deyiladi va ular uch turga bo‘linadi:

1.  Stabillashgan sistema yoki avtomatik rostlovchi sistema. Bunday sistemalarda boshqariluvchi kattalik oldindan ma’lum bo‘lgan qonun bo‘yicha o‘zgaradi (2-rasm).
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	2-rasm. Stabillashgan sistema
	5-rasm. Programmali boshqarish sistemalari


2.  Programmali boshqarish sistemalari. Bunda sistemalarda boshqarilaytgan kattalik berilgan qiymati oldindan belgilangan programma bo‘yicha o‘zgaradi (3-rasm). Misol uchun, avtomatik stanok.

3.  Kuzatuvchi sistemalar. Bu sistemalarda boshqarilayotgan kattalikning berilgan qiymati juda keng chegarada ixtiyoriy qonun bo‘yicha o‘zgarishi mumkin (4-rasm). Misol uchun, radiolakator antenna.
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4-rasm. Kuzatuvchi sistemalar.

Sistemaning ichki dinamik xususiyatiga asoslangan turlari.

Bunday sistemlar quyidagi turlarga bo‘linadi:

a) chiziqli va nochiziqli;

b) statsionar va nostatsionar;

v) uzluksiz va uzlukli (diskret);

g) to‘plangan va taqsimlangan parametrli;

d) bir konturli va ko‘p konturli. 

Ustlash (superpozitsiya) uslini qo‘llash mumkin bo‘lgan sistemalar chiziqli sistemalar deyiladi.

Chiziqli sistemalarda chiqishdagi kattalikning o‘garishi kirishidagi kattalikning o‘zgarishiga proporsional holatda o‘zgaradi.
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Agar sistema elementlarining parametrlari vaqt mobaynida o‘zgarmasa, bunday sitemalarga statsionar sistema deyiladi.

[image: image20.wmf]0

Parametrlar vaqtga bog‘liq bo‘lmagan sistemalarga nostatsionar sistema deb aytiladi.

Uzluksiz sistema
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Uzlukli sistema, bu erda IE – impuls element.
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Ham uzlukli ham uzluksiz sistemalar.

Keltirilgan sistemalar bir o‘lchamli konturlar deyiladi. Agar kirish, chiqish kattaliklari birdan ortiq bo‘lsa ko‘p o‘lchamli konturlar deyiladi.

Agar sistema elementlarining xossalari boshqarish ob’ektining fazoviy koordinatalariga bog‘liq holda o‘zgarsa, taqsimlangan, fazoviy koordinatalarga bog‘liq bo‘lmasa to‘plangan parametrli sistemalar deyiladi
Avtomatik boshqarishning asosiy ko‘rinishlari
Texnika taraqqiy etishining 1-bosqichida berilgan rostlanuvchi kattaliklarning o‘zgarmas qiymatini avtomatik boshqarishning faqat bittagina ko‘rinishi amaliyotda qo‘llanar edi. Avtomatik rostlashda uzoq vaqtlar davomida shaxsan shu ko‘rinish bor edi. Ularning butunlay esdan chiqmaydigan quyidagi oltita ko‘rinishini yuqotmaydigan faqatgina kelajakda emas bugungi kunda ham mavjud ko‘rinishlarining soni keyinchalik ko‘paydi.


Stabillash. Boshqarish kattaligining doimiyligini ushlab turuvchi tizimlar barqarorlashgan tizimlar deb ataladi. Ularning kerakli qonuni quyidagicha bo‘ladi: X0(t)=const.


Statik regulyator rostlanuvchi kattalikning xatoligini o‘zgarmas qiymatda ushlab turadi. Statizm-salt yurishdan to belgilangan yurishgacha bo‘lgan kuchlanishdagi xatoliklarning o‘zgarish kattaligidir. Ayrim tizimlarda statik xatolik qatnashmaydi. Tizimning struktura kuchi nolga teng bo‘lgan hollarda va astatik rostlashda u rostlashga o‘tadi.


Astatik rostlashga ega bo‘lish uchun regulyatorda rostlanuvchi organning joylashishi va rostlanuvchi qiymatning kattaligi orasida rostlanuvchi kattalikning qiymati xoxlagan kuchlanishni ko‘tarishi maqsadida mustahkam tobelikdan chetda bo‘lishi kerak. Buning uchun rostlash zanjiriga astatik zveno kiritish kerak.


Programmali boshqarish. Dasturiy boshqarishda funksiyalashtirish algoritmi berilgan va dasturlarni qayta ishlovchi X0(t) maxsus qurilma qurish mumkin. Shunday qilib, 1.2-v rasmda ko‘rsatilgan barcha sxemalarda X0(t) funksiya berilgan, zveno 1 esa bu funksiyani bajaruvchi dasturiy boshqarish sinfiga kiruvchi dastur datchigini o‘zida aks ettiradi. Dasturiy boshqarish istalgan boshlang‘ich prinsip yoki ularning kombinatsiyasi yordamida amalga oishirilishi mumkin.

Kuzatuvchi sistemalar. Kuzatuvchi tizimlarda funksiyalashtirish algoritmi oldindan aniq bo‘lmaydi. Odatda bunday tizimlarda rostlash kattaligi kuzatilayotgan ayrim tashqi faktorlarda o‘zgarishni qayta tiklashi kerak. Avtomatik boshqariluvchi zenit asboblar kuzatuv maqsadlariga qarata tez aylantirilishi kerak. Kuzatiluvchi tizim boshqarishning istalgan boshlang‘ich prinsipi asosida to‘ldirilgan bo‘lishi mumkin va dasturiy boshqarishning munosib tizimidan dastur datchigi o‘rniga tashqi omillarni o‘zgarishga yaqinlashtiruvchi qurilmani qo‘llash bilan farqlanadi. 
Sifat ko‘rsatkichlari ekstremumini qidiruvchi sistemalar. Jarayon samaradorligi  yoki jarayonlarning sifat ko‘rsatkichi bilan bir qatorda doimo joriy koordinatalar sistemasining vaqt funksiyasi ifodalangan bo‘lishi mumkin. Agar u sifat ko‘rsatkichlarini maksimal darajada ushlab tura olsa boshqarishni optimal deb hisoblash mumkin. Masalan, radiopriyomnikni to‘lqin uzatuvchi stansiyaning eng katta balandligida qabul qilishga yoki indikator lampasini eng yuqori nurlanishga to‘g‘rilash. Bunday boshqarish bitta noma’qul xususiyatga ega: to‘g‘rilash nuqtasi har-xil g‘alayonlar ta’sirida bo‘lganda ekstremumga qo‘shilganligining noma’lumligi ko‘rinib turadi. Boshqarishda rostlanuvchi organlarni ekstremumga etkazish uchun unga qandaydir ta’sir ko‘rsatish kerak bo‘ladi. Shuning uchun ekstremal boshqarish qidirishdan boshlanadi: avval tanlangan qandaydir yo‘nalishdagi kichkina sinov xarakatlari o‘tkaziladi. Unda bu sinovdagi tizimning reaksiyasi tahlil qilinadi, undan keyin tahlil natijalari bo‘yicha impuls ko‘rinishidagi tizimni ekstremumga yaqinlashtiruvchi boshqaruv harakatlari hosil qilinadi.

Optimal boshqarish. So‘nggi yillarda texnik tizimlardagi ishlab chiqarish jarayonlarining sifatini oshirish kabi tashkiliy boshqaruv tizimlarida ham korxonalar, tashkilotlar va xalq xo‘jaligining tarmoqlarini faoliyatini mukammallashtirish uchun optimal boshqarish usuli qo‘llanila boshlandi.


Dinamik texnik tizimlarda boshqarishda o‘tish jarayonlarini optimizatsiyalashtirish doimo axamiyatga ega. Ularda sifat ko‘rsatkichi koordinataning faqatgina joriy qiymatlaridan emas, balki ular xarakterining oldingi, xozirgi va keyingi o‘zgarishlari bilan xarakterlanadi va ayrim koordinata funksionallarining xosil bo‘lishi yoki vaqti bilan ifodalanadi.


O‘xshash dinamik topshiriqlarda optimal boshqarishni topish uchun boshqarish jarayonida qiyin matematik topshiriqlarni variasion xisoblash usuli bilan yoki matematik dasturlashni tizimni matematik tavsifining ko‘rinishiga bog‘liq xolda echish talab etiladi.


Adaptiv sistemalar. Aniq sharoitlarda tashqi shovqinlar ba’zan faqatgina koordinata o‘zgarishigina emas, balki parametrlarining o‘zgarishi aniqlangan ballistik raketalarga o‘xshash tizimlarda o‘zgarish hosil bo‘ladi.


O‘zining o‘lcham qiymatlarini yo holat tahlilining asosiga ko‘ra kutilmaganda tashqi sharoitning o‘zgarishini, yoki tizimni berilgan ishning sifatini saqlagan holda o‘zini tutgan tizimlar adaptiv tizimlar deb ataladi. Adaptatsiya termini biologiyadan olingan bo‘lib, unda maqsadlarning o‘zgaruvchan faoliyatini saqlagan bo‘lsa organizm moslanuvchan bo‘ladi. Lekin boshqarish nazariyasida adaptatsiya xaqidagi tuShunchalar ataylab qisqartirilgan: unga moslanuvchanlikning Shunday ko‘rinishlari kiradiki, ular boshqaruvchi qurilmaning parametrlarini o‘zgartirish yo‘li bilan yoki bajargan ishining natijalariga ko‘ra tizimning sxemasini o‘zgartirish yo‘li bilan amalga oshiriladi. 


Adaptiv tizimlar ba’zan parametr qiymatlarining o‘zgarishiga ko‘ra o‘zi to‘g‘rilanuvchan deb ataladi, struktura va boshqarish algoritmi o‘zgaruvchan tizimlar esa o‘zi tashkillanuvchan adaptiv tizimlar deb ataladi. 


Rostlashning asosiy qonunlari. Ob’ektda boshqaruvchi ta’sir inersionsiz boshqarish qurilmasi yordamida ishlab chiqilsa boshqarish qonunlari o‘zaro bog‘liq bo‘ladi.


Qonunlarni ta’riflashda o‘lchamsiz o‘zgaruvchan ta’sirlarni qo‘llash ancha oson bo‘ladi:
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 bazaviy qiymat.


Proporsionallik qonuni: 
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Regulyator shu qonunga bo‘ysungan xollarda boshqarishni boshqarishni proporsional deb atash mumkin. O‘zgarmas 
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 -regulyatorning uzatishlar soni deyiladi, teskari kattaliklar esa regulyatorning statizmi deyiladi. Regulyatorning statizmi o‘sishi bilan birga rostlash statizmi xam o‘sib boradi.

Integral qonuni (I):
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O‘zgarmas vaqt birligi T ni integrallashning o‘zgarmas vaqti deb ataladi. Astatik integral regulyator yordamida ko‘rilayotgan oddiy astatik rostlash sxemasini amalga oshiriladi. 

Proporsional-integral qonun (PI): 
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Ba’zan uni integral korreksiyalashning proporsional qonuni deb ataladi. Proporsional-integral regulyator astatik rostlashni xam ta’minlaydi. Bunda tenglamaning 
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 ko‘rinishga kelishiga ishonish mumkin.


Muvozanatlilik 
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 bo‘lganda o‘zgarmas xarakatlarning muvozanat xolati 
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 bo‘lishi kerak. Proporsional-integral-differensial qonun (PID).


TI va TD integrallash va differensiallashning o‘zgarmas vaqti deb ataladi. Proprsional-integral-differensial regulyator astatik rostlashni xam ta’minlaydi. Jarayonning sifatini oshirish uchun rostlash qonuniga 
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 kiritiladi. 
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