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Статья посвящена синтезу алгоритмов управления сварочным оборудованием на основе прогнозирующих моделей. Интеллектуальные системы на основе искусственных нейронных сетей (ИНС) позволяют с успехом решать проблемы идентификации и управления, прогнозирования, распознавания образов, оптимизации. Рассмотрены основные этапы процесса синтеза нейросетевых систем автоматического управления на основе нейросетевых методов. Обозначена главная идея прогнозирующего управления. Представлена схема, структура и  основные принципы функционирования системы управления с использованием прогнозирующих моделей.  Приведены научные результаты работы.
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Сварка на сегодняшний день является единственным способом соединения отдельных труб в непрерывную нитку в неповоротном положении непосредственно на трассе. Так как от сварочных работ зависит общий темп строительства трубопроводов, то автоматизация процессов сварки и реализация адаптивных технологий могут стать существенным резервом в обеспечении воспроизводимости качества сварных соединений, повышении эксплуатационной надежности трубопроводов, сокращении сроков выполнения строительно-монтажных работ.
Современное состояние таких областей науки и техники, как теория управления, информатика, вычислительная математика и статистика, нейрофизиология, физика, технология производства микрочипов наряду с постоянно возрастающим уровнем сложности практических задач и ужесточением требований к качеству их решения обусловили появление концептуально новых технических средств – интеллектуальных систем [3]. 


Интеллектуальные системы на основе искусственных нейронных сетей (ИНС) позволяют с успехом решать проблемы идентификации и управления, прогнозирования, распознавания образов, оптимизации.

Основные этапы процесса синтеза нейросетевых систем автоматического управления [3] на основе нейросетевых методов представлены на рис. 1.
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Рис. 1. Основные этапы процесса синтеза систем автоматического управления на основе ИНС

Одним из современных подходов к анализу и синтезу систем управления, базирующихся на математических методах оптимизации, является теория управления динамическими объектами с использованием прогнозирующих моделей [3].  Этот подход начал развиваться в начале 60-х годов для управления процессами и оборудованием в нефтехимическом и энергетическом производстве, для которых применение традиционных методов синтеза было крайне затруднено в связи с исключительной сложностью математических моделей объекта.

Главная идея прогнозирующего управления состоит в определении на каждой итерации управляющего сигнала 
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где 
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 - горизонт управления; d - время задержки.
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Рис.2. Основный принцип управления с использованием прогнозирующих моделей
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Рис.3. Общая схема управления с использованием прогнозирующих моделей.

Это значит, что задача управления с использованием прогнозирующих моделей представляет собой нахождение управляющего сигнала:
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Для определения минимума, используются итеративные методы: 
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 - вектор управляющих сигналов на k-ой итерации; 
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 - шаг алгоритма и 
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 - направление поиска. Процесс настройки производится одним из методов, а процедура настройки схожа с методикой адаптации весовых коэффициентов нейросети [1,3]. 

Структура и основные принципы функционирования системы управления с использованием прогнозирующих моделей представлена на рис.2 и рис.3.
В работе получены следующие научные результаты:

· Исследован нейросетевой подход к решению задач управления на основе прогнознейросетевых моделей.

· Реализованы и исследованы методы и алгоритмы построения прогнозирующих моделей с использованием нейросетевых технологий.

· Реализованы алгоритмы оптимизации параметров и структуры нейросетевых регуляторов. 

· Определены оптимальные параметры регулятора на основе прогнозирующих нейросетевых моделей. 

· Сформулированы рекомендации по применению разработанных подходов.
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Article deals with the synthesis of control algorithms welding equipment based on predictive models. Intelligent systems based on artificial neural networks (ANN ) allow us to solve successfully the problems of identification and control , forecasting, pattern recognition, optimization. The main stages of the process of synthesis of neural network of automatic control systems based on neural network methods. Denotes the main idea of ​​predictive control. Shows a diagram of the structure and the basic principles of control systems using predictive models. Outlines the scientific results. 
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