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Определено место робастного подхода в теории адаптации следящих систем
в условиях нестационарных изменений параметров и характеристик возмущений
Показаны возможности повышения качества управления без организации
дополнительных измерительных каналов. Обоснованы и сформулированы постановки
задач повышения точности, степеней автономности, помехозащищенности и живучести
координатных систем слежения за воздушными объектами. Защита управленческой
информации от неконтролируемых изменений внутренних параметров и характеристик
внешних возмущений в системе АСН осуществляется робастным локально-контурным
управляющим устройством со структурой:

• функционально-необходимые элементы привода;
• цифровое управление и робастная коррекция;
• номинальная система — эталонная модель управления (управление

по "невязком");
• робастизирующий фильтр "пертурбаций" — неизмеримых внутренних —

параметрических возмущений (Kпр, Тмдe,  "уход"  других параметров от номинальных
значений);

• робастизирующий фильтр внешних возмущений (интервальные
неконтролируемые изменения интенсивности внешних возмущений).
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Проблемы безопасности дорожного движения являются актуальными в решении
транспортных задач, в управлении транспортной логистикой, в профилактике дорожно-
транспортных происшествий. Рассмотрим моделирование эффективности управления
автотранспортным средством по каналу направления движения.

Приведенные структурные схемы поведенческих моделей операторов-водителей
автотранспортного средства с различными степенями мотивационного восприятия
с учетом динамики канала управления направлением движения.

Произведен анализ результатов поведенческого моделирования операторов-
водителей автотранспортного средства с различными степенями мотивационного
восприятия с учетом динамики канала управления направлением движения
по следующим вопросам:

• зависимость ошибки в канале управления направлением движения
от поведенческих ошибок операторов-водителей;

• пределы, в которых могут изменяться постоянные времени дискретного
апериодического звена и разностного звена первого порядка для устойчивой работы
поведенческих моделей;

• зависимость динамических ошибок при различных характерах и интенсивностях
изменения задающих воздействий на канал управления направлением движения;

• влияние коэффициента преобразования "интеллектуального" управляющего
устройства на ошибки канала управления направлением движения;

• зависимость дисперсий ошибок при случайных задающих и возмущающих
воздействиях.

Структурированные поведенческие модели позволяют феноменологически и
количественно оценить эффективность управления по каналу управления направлением
движения водителями с различными способностями, подготовленностью и
работоспособностью в разных по требованиям ситуациях.




