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Chaotiniy sistemy orbity su neZinomais periodais adaptyvusis valdymas

Adaptive control of orbits in chaotic systems with unknown periods
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vikt

Uzdelsto griztamojo ry§io valdymo (UGRV)
metodas [1] yra vienas i§ populiariausiy taikomojoje
netiesinéje  dinamikoje  [2]. Metodas  leidzia
neinvazyviai stabilizuoti dinaminiy sistemy
nestabiligsias periodines orbitas (NPO) ta prasme, kad
valdymo ftrikdis virsta nuliu, kai jvyksta norimos
biisenos stabilizacija. UGRV metodo griztamojo rysio
trikdis konstruojamas kaip skirtumas tarp sistemos
i$éjime esamo signalo ir to pacio signalo uzdelsto per
norimos  orbitos  perioda.  Gautas  skirtumas
pastiprinamas, ir rezultatas paduodamas atgal {
valdomg sistema. Metodas leidzia zitiréti | valdoma
sistema kaip i juoda déze; nereikia Zinoti tiksliai nei
orbitos formos, nei valdomos sistemos lygéiy. Norimos
orbitos sékminga stabilizacija priklauso ne tik nuo
tiesinio stabilumo, bet ir nuo valdymo trikdZio
jjungimo momento, t.y. nuo pradiniy salygu.

Sia UGRV metodo taikymo problema nagrinéjome
[3] straipsnyje, kur, pasinaudodami chaotiniy sistemy
ergodidkumu, pritaikéme Yemy dazniy filtra (ZDF)
nestabiliy periodiniy orbity atrankai bei tinkamiausiam
valdymo trikdzio {jungimo momentui nustatyti. Kitas
UGRYV metodo taikymo aspektas yra tinkamos delsos
valdymo trikdyje radimas. Realiose eksperimentinése
sistemose norimos orbitos periodas gali biiti neZinomas,
todé]l reikalingas algoritmas, kuris adaptyviai rasty
norimos orbitos perioda ir tg orbita stabilizuoty. Lyg
Siol buvo pasitlyti keli algoritmai, kurie buvo
grindZiami iteracijomis diskretiniame laike (pvz. [4]).
Siame darbe siilome adaptyvyji UGRV algoritma
veikiant] tolydiniame laike. Cia delsos verté randama
potencialo nuolydzio metodu (gradient — descent
method). Algoritmas aprasomas diferencialinémis
lygtimis su delsa priklausancia nuo sistemos kintamujy
(state dependent delay differential equations). Sis
matematinis aparatas yra maZai iStirtas, taCiau
pastaruoju metu jam skiriama daug démesio. Siame
darbe parodéme, kad adaptyvusis UGRV metodas gali
stabilizuoti chaotiniy sistemy nestabilias periodines
orbitas, kai Siy orbity periodai i$§ anksto yra neZinomi.
Sukonstravome  funkcionala, kuri panaudojome
pagalbiniy  dinaminiy lygéiy urafymui.  Sios
pagalbinés lygtys padeda rasti spéjama delsa. [jungus
valdyma ji sukonverguoja prie norimos orbitos periodo,
T jvyksta  sékminga  stabilizacija. = Metodo
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veiksminguma pademonstravome Roesslerio  bei
Mackey Glasso sistemai. Reikia pazyméti, kad Mackey
Glasso sistema jau turi savo delsa, kuri ja padaro
chaoting. Vadinasi §is algoritmas leidzia surasti
uzdelsty sistemy orbitas nenaudojant Puankare pjtivio
(uzdelstoms  sistemoms §is pjivis yra gana
problematiskas). Spéjama delsa sukonverguoja prie
orbitos periodo netgi tada, kai startuojame i palyginus
tolimy pradiniy veréiy.

PaZymétina, kad neseniai publikuotame darbe [5]
buvo pasiiilytas adaptyvusis valdiklis, kuriame delsa
bei griztamojo ry$io stipris yra dinaminiai kintamieji.
Sis metodas duoda monotoninj griZtamojo rysio stiprio
augima, tuo tarpu Sios modifikacijos teorija yra
pagrista prielaida, jog valdomos sistemos trajektorijos
iSlieka baigtiniame faziniame tiryje. Todél kintama
delsa prie orbitos periodo konverguoja tik apytiksliai.
Tuo tarpu miisy algoritme delsa konverguoja prie
tikslios norimos orbitos periodo vertés. Algoritmas
stabilizuoja valdomg orbitg nekeisdamas jos formos.
Adaptyvaus UGRV valdomy orbity tiesinis stabilumas
patvirtintas Liapunovo rodikliy skai¢iavimu.

Reik§miniai Zodziai: uzdelsto griZtamojo rysio valdymo
metodas, gradientinio nuolydsio metodas, adaptyvusis
valdymas.
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