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КЛАССИФИКАЦИОННЫЙ АЛГОРИТМ ОЦЕНОЧНОГО АНАЛИЗА нормирующей функции дифференциальных уравнений элементов систем управления с распределенными параметрами 

   Описание элементов систем управления дифференциальными уравнениями в частных производных является в настоящее время наиболее корректным подходом в теории автоматического управления /1/. Алгоритм получения интегральной передаточной функции из континуальной или функции Грина представлен в /2/. Основным препятствием для получения интегральной передаточной функции является вынос из-под знака интеграла возмущающего входного воздействия, которое является, в сущности, частью нормирующей функции. Выражение для искомой выходной величины в системах с распределенными параметрами (СРП), как известно,/1/ записывается в виде:
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где:x,
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- трехмерные (в общем случае) координаты выходного сигнала (реакции) и входного воздействия (возмущения) соответственно в области D СРП; G – функция Грина (импульсная переходная функция, функция влияния, функция источника, функция веса), которая связывает пространственные координаты x и 
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 области D СРП;
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- стандартизующая (нормирующая) функция задачи. В /1/ приведены функции Грина, нормирующие функции и континуальные передаточные функции для 500 краевых задач, описывающих практически все случаи СРП.

   Для задач управления анализ и синтез во временной области для инженерного проектирования является практически неприемлемым из-за громоздкости математического аппарата, поэтому поиск выходной величины в форме (1),как правило, используется не более чем как для констатации. Классические методы анализа и синтеза в системах управления базируются, как известно, на операторных методах. Операторное выражение для выходной величины в СРП используется в виде /1/:
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 EMBED Equation.3  [image: image6.wmf]x

x

ò

w

x

=

d

)

p

,

(

)

p

,

,

x

(

W

)

p

,

x

(

Q

D

  (2),

где:
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 - операторное выражение для выходной величины;
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- операторное выражение для нормирующей функции;
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-континуальная передаточная функция между пространственными координатами возмущения 
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 и отклика (выхода) 
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 в области 
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 СРП. Как известно, континуальная передаточная функция является преобразованием по Лапласу от функции Грина:
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В справочнике /1/ континуальные передаточные функции даны не для всех краевых задач, поэтому при наличии выражения для функции Грина можно воспользоваться непосредственным интегрированием по выражению (3).

   В реальной ситуации в среде СРП действуют многофакторные возмущения, поэтому континуальные (точечные) передаточные функции должны каким-то образом объединяться для того, чтобы адекватно описать процесс.  Несколько лет назад я начал поиск путей решения задачи адекватного описания СРП с многофакторным возмущением. Анализ выражений для нормирующих функций краевых задач показал, что во всех случаях нормирующую функцию можно представить в виде (временная форма представления Власова):
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где:
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 - входное возмущение на СРП в координате 
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;
[image: image17.wmf]н)

г,

,

t

,

x

(

S

- функция добавки (название мое), зависящая от координаты возмущения 
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,времени 
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, граничных условий 
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 и начальных условий 
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. Таким образом получается, что нормирующая функция состоит, по сути, из входного возмущения и некоей добавки, которая и приводит в конечном итоге задачу к стандартной форме. Для каждой краевой задачи эта добавка соотносится с входным возмущением по- разному, являясь либо незначительной, либо определяющей.

 В любом случае получение операторной формы по Лапласу не представляет труда:
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(5).

В таком операторном виде соотнести входное возмущение и добавку можно в виде коэффициента добавки:
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Операторное выражение нормирующей функции (5) можно представить в форме Власова:
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причем все случаи соотношения могут быть выражены следующими величинами 
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Подставив это выражение в (2)получим:
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В полученном выражении операторное выражение для входного возмущения может быть вынесено за знак областного интеграла:
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