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KIMYOVIY TEXNOLOGIK JARAYONLARNING ADAPTIV BOSHQARISH TIZIMI

Latipov Shahriyor Baxtiyorovich
Navoiy daviat konchilik va texnologivalar universitetr,
Oliy matematika va axborot texnologivalari kafedrasi dotsenti v.b.

Annotatsiya: Ushbu maqgolada etalon modelidan foydalangan holda kimyoviy
texnologik jarayvonlarni adaptiv boshqarish tizimining sintezlash masalasi qaralgan. Boshqarish
obvektining tashqi g'alavonlar va parametrlarining o zgarishi sharortida adaptiv yondashuvdan
foydalanish zarurati asoslanadi. Matematik tavsifga asoslanib, gayvonlarni kompensatsiyalash
algoritimlart taklif etrladl.

Kalit so’zlar: Adaptv boshqarish, tashqr galayonlar, etalon modell, kimyoviy
texnologik jarayonlar, dinamik obyekt, statsionar bo’lmagan tizimlar.

Abstract: This article considers the issue of synthesizing an adaptive control system for
chemical technological processes using a benchmark model. The need to use an adaptive
approach i conditions of external disturbances and changes m the parameters of the
controlled object 1s justified. Based on the mathematical description, algorithms for
compensating for disturbances are proposed.
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Kimyoviy texnologik jarayonlart kimyo, farmatsevtika, gazni gayta ishlash, mineral
o‘giitlar va polimer materiallar ishlab chigarish kabi tarmoqlarni qamrab olgan zamonaviy
sanoatda asosity o‘rin tutadi. Ushbu jarayonlar yuqor darajadagi murakkablik, nochiziglilik,
ko’p o’lchovlilik, noaniglik va turli xil ichki va tashqi ta’sirlarga ega ekanligi bilan tavsiflanadi.
Real ishlab chiqgarish sharoitida xom ashyoning tarkibi o'zgarishi, atrof-muhit harorati beqaror
bo'lishi, asbob-uskunalarning eskirishi, katalizatorlarning buzilishi, jarayon parametrlarining
belgilangan qiymatlardan chetga chiqishiga olib kelish1 mumkin. Bunday sharoitda obyektning
turg’'un modellart asosidagt klassik avtomatik boshqarish tizimlart 0’z samaradorhigini
yo’qotadi. Ular obyekt yoki atrof-muhit xususiyatlarining dinamik o’zgarishlariga yetarli
darajada javob bera olmaydi[1-6].

Adaptiv  boshqarish  nazartyast noamiglik  sharoiida texnologik jarayonlarni
barqarorlashtirish va optimallashtirish masalasini yechish uchun samarali vositani tagdim
etadi. An’anaviy kontrollerlardan fargh o’laroq, adaptiv tizzimlar obyektning jorty xatti-
harakatidan kelib chiqgan holda, real vaqtida boshqgarish algoritmining strukturasini yoki
parametrlarini o’zgartirish imkoniyatiga ega.

Adaptiv boshqarishda eng ko‘p qo‘llaniladigan yondoshuvlardan biri bu etalon modeli
adaptiv boshqarish bo‘lib, unda real obyektning dinamikasi tizimning kerakli traektoriyasi
yoki harakatim1 ifodalovchi oldindan belgillangan etalon modeliga asoslanadi. Ushbu
yondashuv boshqariladigan jarayonning boshlang’ich va o’zgaruvchan parametrlaridan gat’
nazar, kerakli boshqgarish qonunini sintez qilish 1imkonini beradi. Ushbu ishning maqgsadi
parametrik noaniqliklar va tashqi buzilishlar mavjud bo’lganda obyektning turg’unlk va
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samarali 1shlashin ta’minlaydigan etalon modelidan foydalangan holda kimyowviy-texnologik

jarayoni uchun adaptiv boshqarish tizimini ishlab chigishdan iborat[7-8].
Boshqarish obyektining matematik modeli quydagi ko’rinishda ifodalansin:

y(t) +a,y(t) +a,y(t) = wu(t) + &(t) (1)

bu yerda &.8, va x - noma’lum doimiy koeffitsiyentlar, U(t) va Yy(t) - obyektning
kirishi chiqishi va &(t) - tashqi gfalayon.

Quyidagi tenglama bilan tavsiflangan etalon modelining chiqishi y_(t) bo‘lsin

Yo () + 25 Vi () + 8, Vi (1) = 2, T (1) (@)

bu yerda a,;,u, - ma’lum doimiy koeffitsiyentlar, r(t) va Yy, (t) etalon modelning
kirish va chiqishi signali.

Adaptiv boshqarish qonunini sintez qilish uchun model bo’yicha xato usulini

go’llamladi:
et) =y([t) - yn(t). (3)
Boshqgarish qonuni parametrlart quydagicha aniglanadi.
o(t) =—1e(t)4(t) (4)

bu yerda

O(t) - sozlash parametrlar vektori, A- adaptatsiya koeffitsienti.

Boshqarishning  amighigint oshirish  uchun  tizimga  tashqi  g’alayonlarn
kompensatsiyalash usulidan foydalanamiz. G’alayonlarmi kuzatuvchi parametrlar ularning
ta'sirin1 baholaydi va boshgarish qonuni ushbu baholashlar asosida moslashadi[9-10].

d(t) = K(y(t) - y(®))

Bu yerda d (t) - g’alayonlanish bahosi, K - kuzatuvchining koefhtsienti.

Etalon modeliga asoslangan adaptiv boshqarish tizimlari parametrik noaniglik va tashqi
buzilishlar sharoitida yuqori boshqarish samaradorligiga erishish imkonini beradi. Ulardan
kimyoviy texnologik jarayonlarida foydalanish ishonchlilik, energiya samaradorligi va barqaror

mahsulot sifatini ta’'minlaydi.
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