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Tadqiqatlar giéstarmisdir ki, bir c¢ox texnoloji proseslor, masalon,
Azarneftyanacaq Istehsalat Birliyinin asas aparict qurgularindan biri olan
ELOU AVT qurgusu idara olunmayan tasirlaro maruz qalan idaraetma
obyerxti wimi xaraxterizo olunur. Belo geyri-milayyanlix garaitinda idara-
etma obyertinin adexvat analitix, riyazi modello yazilisi ¢atinlosir. Bu
idaraetma obyextlorini qeyri-salis riyazi modello yazmaq daha real olur.

Miiasir istehsalda texnoloji proseslorin yiliksex keyfiyyot gos-
tericili idareedilmesi telob olunur. Bu idareetme obyexktlori muoy-
yon forziyyelor daxilinde xetti stasionar riyazi modellorle, diferen-
sial temnliklerle yazilir ki, burada da idarsetmenin praxtixki fsa-
liyyoti zamani idareetmads yuksex Keyfiyyot gostericilori telobi ya
o0denmir, yaxud da dayaniqsiz hereket yaranir. Bu da onunla sla-
gedardir ki, idareetmenin riyazi modellori tertib edilorken obyext-
lorin geyri-xettiliyi ve qeyri-muesyyesnliyi nezere alinmir. Miuasir
idareetmes mnezeriyyesinin inkigafi bels geyri-muweyyenliklori qeyri-
solislix kimi, yaxud qeyri-stasionarliq ximi nezeres almaga imkan
verir. Hazirda avtomatix idareetme sistemlori musyyen intellext
elementlorine malik sistemlor Kimi yaradilir. 9xser hallarda bels
avtomatik idareetme sistemlori qeyri-xetti, geyri-selis riyazi mo-
dellorle yazilir. Miuasir texnologi prosesler uc¢in qeyri-selis avto-
matik idareetme sistemlorinin layihslondirilmesinin mnezeri ve
praktiki meselelorinin geyri-selis nezeriyye esasinda islenilmesi,
sistemlarin sintez ve tohlili elmi noqteyi-nezarden axtualdir.

Bu isde yuksex geyri-miieyyenliye ve geyri-stasionarlifa ma-
lix obyektlor ug¢un qeyri-solis deyisen strurturlu idareetme siste-
minin sintezini texlif edirik. Qeyri-selis deyisen strurturlu idare-
etmo sisteminin idareetme proseslorinde yliksex keyfiyyet goste-
ricilorine nail olmaqgla yanasi, onlardaxi hereket trayextoriyalari-
nin tehlil G¢iin bir ¢ox hallarda diger sistemlerin tedqiqi tisullarin
tetbiq etmeys imkan verir.
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Bu sistemin miihiim tstin cehetlorinden biri de informasiya-
nin ¢atigsmazlig: geraitinds, ayri-ayriliqda struxktur dayanigsiz olan
sistemlorde dayaniqlig1 temin etmexdir. Adeten adi idareetmse sis-
temlorinds struktur, idareedici qurgunun funksional elementlari
ve omnlarin arasinda slagelerin xaraxteri sabit qalir. Lakin qeyri-
solis deyisen struxturlu idarcetmes sistemlori elo funksional ele-
mentlore malikdirler ki, idareetme prosesinde oks slagenin xarax-
terini (isaresini) deyisir, muxtelif faz deyismelorine gors tesirlorin
amsallarini sigrayigli deyisir. Bagqa sozls, sistemin struxturunu
doyisdirir. Belo forz etmax olar i, her bir struxturdak: xusu-
siyyetlor ahangdar sekilde birlesdirilir. Noticede sistem elo yeni bir
xususiyyete malik olur ki, ayri-ayriligda he¢ bir sistemdes bu xusu-
siyyet olmasin.
Idareetms sisteminin struxturuna belo yanagma tsulu idars-
etmonin semoeraliliyini ehemiyyatli derecede yilikseltmeys imkan
verir. .
Todqgiqat obyekti olaraq, Azsrneftyanacaq Istehsalat Birliyi-
nin esas aparici qurgularindan biri olan ELOU AVT qurgusunun
atmosfer blokunda K-2 rexktifikasiya ralonunun yuxarisinda tem-
peraturun tenzimleme prosesine baxilmisdir.
ELOU AVT qurgusu lazimi geder idare olunmayan tesirlere
malik olan idareetme obyexrti Kimi xaraxterize olunur. Bu tesirle-
rin ¢oxlugu obyertin adekvat analitik determinix riyazi yaziligini
catinlogdirir.
Qeyd edok ki, oksar texnoloji proseslords idareetmes obyextini
asasen agagidari xkimi iki tertibli diferensial tenlixle yazmaq olar.
Bu halda yuxaridaki geyri-stasionar dinamik obyext lg¢iin deyisen
strukturlu sistemin sintezi metodikasini iki tertibli hal u¢lin aras-
diraq.
Tutaq ki, obyertin herexet tenliyi asagidaki Kimi ixinci ter-
tibli qeyri-selis emsallr diferensial tenliklor sistemi ile yazilir.
X, =X,
) ~ ~ ~ (1)
X, =—a, ()x,—a,(t)x,+bu, t>=t,

burada a, (#), (i=12) ve b,qeyri-stasionar smsallar olub, mehdud

hodlards deyisirler.
amm < LZN@ <a:f1]ax (2)
l’;omm SbNO Sgt;max
Obyexktin parametrlorinin geyri-stasionarhign AIS-in kecid

prosesi tempindedir. Bu faxti nezere alib forz edirik ki, a; amsal-
larin zamandan asili deyismslorini asagidaki Kimi yazmagq olar.

@, (H)=22+2sin[t—¢)/6] (3)
a@,, ()= 4,5+3,5sin[0,5(¢ — 7, )]
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Adaptiv idareetmenin reyfiyyeti Kimi parametrik tenzimle-
me konturunun xetasi o(x) =0, t>¢ yaxin olsun. Sistemin faz

trayextoriyasi tezlixlo G, oblastina daxil olsun.

Gs ¢oxlugu ve 0O(x)xetasi asagidax:i munasibetlorle

mueyyenlosgir:

o(x)=cx, +x,
G, = {x ER? 0" (x) 0 (x)<=0, 0" (x)=0(x)+ O,35|xl
o~ (%)= o(x)— 0,35, |}

2

4)

Burada o(x) qosulma xotti olub, hom do sistemin faz tray-

extoriyasinin striusme xettidir.

Beloliklo, idaroetms sisteminin sintez moselosini agagidaxi
kimi formalize etmoxk olar:

(1) obyexkti tigin elo idareetmes u(t) sintez etmor talob olu-

nur ki, sistemin parametrlori olan (2) vo (8) a, () ve E; coxlugqla-

rinin istenilen giymetlerinde sistemin xeyfiyyet gostericileri teqri-
ban deyismoesin.
Idarsetmoni

u(x, 1) = k(t)x,(2),

(5)
k(1) = kou(t)senx,
Kimi secirik.

Burada u(?) -sigrayisla deyisen giiclondirme smsalidir. (%) -
nin deyigsme ganununu agsagidari Kimi muesyyenlegdiririx:

— F7'(@)sgno(x()oger |u(f)| <=1,

/u(t) = _p (ZDN'),U(f) ogar |,Ll(t)| >1, Iu(tn)| =<1, t>= 1.

(6)

Burada F™'(&) ve F'(@)- qeyri-solis doyisen struxturlu
amsallarin defazifikasiya olunmus giymetleridir. ¢ -ise uygun qo-
sulma xettinin parametridir.

Qeyri-musyyen ve qeyri-stasionar idareetme sisteminin
struxktur sxemini gokil 1-deki Kimi tesvir etmoxk olar.

206



Sekil 1. Qeyri-musyyen ve geyri-stasionar idareetme sisteminin

- < X)
e wA\—»@ G(X)‘; R;:(I)

o(x)

.

=)
=

X, i

[ | 1o
A

el

»(+ = R”(z ) Uy »  Obyekt Y >

a,x"(t)+ax'(t)+axi)=but)

strukturu.

Sxemds gosterilmis elementlor:

1. Tenzimloyici (R,) operatoru, 2. Fazifikator (F), 3. Defazifi-
kator (DF), 4.Biliklor bazas1 (BB), 5. Cixaris mexanizmi (CM).
Qeyri-salis sistemin teklif edilmisg bilikler bazasinin geyri-selis
lingvistik qaydalar1 agagidaxi sekilde sintez edilmisdir:

9gar
9gar
dgar
dgoar
9gar
9gar
dgar
dgoar
. Ogor
10.9gar
11.9goar
12.9goar

© P oH wh

0 =PBva x,(t)=PB va s(tf)=NB, onda o =B, @=MS.
& =PS vo x,(t)=PB vs f(f)=NB, onda a =M, =MS.
o =PSva x,(t)=PM va f(f)=NB, onda =M, @ =S.
o=Zva x,(t)=PS va s(t)=NM, onda a=S, @ =8S.

0 =%Zva x,(t)=PSva i(t)=NS, onda a=S, @ =WS.

o =NS va x,(t)=PM va fi(/)=NS, onda =M, @=WS.

o =NS va x,(t)=PS v u(f)=NM, onda a=S, @=WS.
0 =NB va x,(t)=PS va (t)=NB, onda =M, @w=MS.
o =NB vs x,(t)=PB va fi()=NB, onda & =B, @=MS.
0 =NSva x,(t)=Z va p(t)=NM, onda =S, w=WS.

0 =PB va x,(t)=NB va x(t)=PB, onda o =B, @ =MS.

o =PSva x,(t)=NM ve u(t)=PB, onda o =M, @=MS.
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13.9gar
14.9goar
15.9gar
16.9gar
17.9gar
18.9gar
19.9goar
20.9goar

0 =PSva x,(t)=NB va u(t)=PM, onda =M, @ =8S.

0 =Zva x,(t)=NS va 4(t)=NS, onda =S, @ =WS.

o =NB va x,(t)=NB vo ii(f)=PB, onda =B, @=MS.
0 =NM va x,(t)=NM va f(t)=PM, onda a=M, @ =8S.
0 =NSva x,(t)=NM va xu(t)=PS, onda o =M, @ =WS.
o =Zva x,(t)=NSva u(t)=PS, onda a=S, @ =WS.
o=Zva x,(t)=7 va p(t)=PS, onda a=S, w=WS.

0 =PM va x,(t)=NM va /j(t)=PB, onda o =B, @w=MS.

Yuxaridax: struxtur sxemin MATLAB proqram paxketinde rea-
lizasiyas1 hayata xecirilmis ve sokil 2-de S modeli qurulmusdur.
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Model bir nego alt sistemlorden ibarestdir.
ag1, a9y — geyri-salis amsallar1 hesablayan alt sistem;

H(t) - geyri-selis operator slagesinin tenzimlonmesi alt sistemi (so-

kil 3);

u(t) -idareetmo alt sistemi;

k_, -emsalin1 hesablama alt sistemi;
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Sokil 8. fi(t) -qeyri-selis Koordinat operator
tonzimloyicinin alt sistemi.
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Sokil 4. Qeyri-solis tenzimleonen aks alageli adaptiv sistemin faz
trayextoriyasa.
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Sekil 5. /() -qeyri-selis Koordinat operator tenzimloyicinin —
alt sistemin Keg¢id funksiyasi.

Sokil 6. Idarsedici tesirin zaman diagqramai.
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Sekil 7. Koordinat operator oks slagenin xetasinin o(?) - xegid pro-
sesinin grafiki.

Sekil 8. Qeyri-salis tenzimlonan aks slageli adaptiv idareetms sis-
teminin Keg¢id prosesi.
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CHHTE3 HEUETKOM CUCTEMBI C IEPEMEHHO CTPYKTVYPOM JIJIS
HECTAITMOHAPHBIX THHAMHNYECKHX OBBEKTOB

C.M.JKAPAPOB, B.A.EJTYUEB, I1.C.JDKAPAPOB

PE3IOME

IIpoGiiemMa CHHTe3a CHCTEMbI YIIPaBJIEHHA 00bEKTOB, PabOTAIONUIMX B HEYETKHX
YCJIOBHSAX, ABJAETCA aKTyajabHOH. OJJHHM H3 Ba)KHEHIIHX IPEHMYLIECTB 3THX CHCTEM
ABJIAETCA o0ecIieueHHe YCTOHYHBOCTH B OT/EJIbHBIX HEYCTOHYHBBIX CTPYKTypax B yc-
JIOBHSIX HEXBAaTKH HHGOpMalHH. VIHBIMH CJIOBaMH, OHH COIIaCyIOT HaHGoJlee IpOofiBH-
HyTble KOMITOHEHTbI KaXKIOH CTPYKTypbl. HeueTkHe cHcTeMbI YIIpaBJIeHHA C I1epeMeH-
HOH CTPYKTYPOH B MpoLiecce YIpaBieHH: JJOCTHIAI0T HaHITy YIIIHX Pe3yJIbTaToB.

B nocnesiHee BpeMsl AETAlOTCA TOMBITKH TMPHMEHEHHS CHCTEM C I1epEeMEHHOH
CTPYKTYPOH B HEYETKHX YCJIOBHAX PabOThl, TAK KaK CKOJIB3AMIHE PEXHM B HEUETKHX CHC-
TeMax BbI3bIBaeT 0COObIH HHTepec. [IpHHHMast BO BHUMaHHE BbIIIECKa3aHHOE, LIEbio pabo-
Thl ABJIAIETCA CHHTE3 H MPHMEHEHHE CHCTEMbI YIIPaBJIEHHs C [1epeMEHHOH CTPYKTypoH
JUIA OOBEKTOB, HAXOZALIMXCA B YCJIOBHAX HEUYETKOCTH H HeOorpeJesIeHHOCTH. Takoi
MeTO7I I10/IX071a K CHCTEME YIIPaBJIeHHs 3HAUHTENbHO YJIyUIlaeT [10JIE3HOCTh H KayecT-
BO YIIPaBJIEHH.

SITEZ OF FUZZY SYSTEMS WITH GRADED STRUCTURE
FOR NONSTATIONARY DYNAMIC OBJECTS

S.M.JAFAROV, VAYOLCHIYEYV, P.S.JAFAROV
SUMMARY

The problem of synthesis of the object management system working at fuzzy
conditions is very actual. One of the major advantages of these systems is maintenance
of stability in separate unstable structures in conditions of shortage of the information.
Differently, they coordinate the most advanced components of each structure. Fuzzy
management systems with graded structure in management process achieve the best
results.

Recently attempts of implementation of systems with graded structure in fuzzy
operating conditions are carrying out, since the “zero-overshoot response” in fuzzy sys-
tems provokes special interest. Considering the aforesaid, the purpose of my work is
synthesis and implementation of the management system with graded structure for the
objects that are in conditions of an illegibility and uncertainty. Such method of approach
to management system considerably improves utility and quality of management.
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