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Ivadas

Chaoso valdymo uzdavinys yra viena i§ pagrindiniy aktualiy
problemy netiesinés dinamikos srityje. Chaotinio elgesio pakeitimas
reguliariu, stabilizuojant nestabilia perioding orbitga (NPO), yra
nagrinéjamas pastarajj dvideSimtmetj. Vienas i§ pagrindiniy
pasickimy $ioje srityje yra 1992 m. pasitlytas metodas stabilizuoti
NPO naudojant uzdelsty griztamajj ry§j (UGR) [1]. Metodo sékmeé
nulemta tuo, kad jis nereikalauja Ziniy apie valdoma sistema, be to jis
lengvai jgyvendinamas eksperimentuose, kadangi valdymo signalas
konstruojamas i§ skirtumo tarp esamos ir uzdelstos sistemos buseny.
Delsos laikas tari bati lygus NPO periodui, tada valdymas tampa
neinvazyviniu (valdymo signalas virsta nuliu pasiekus stabilizacija).

Teorija

n-dimensiné sistema valdoma UGR:
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Butina bet nepakankama salyga, kad NPO baty stabili [2]:
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m - realiy didesniy uz vieneta Floke daugikliy skaicius sistemoje be
valdymo; T'- NPO periodas.
Jei 7 yra artimas bet nelygus 7, tai sistemoje atsiranda delsos
indukuota periodiné orbita artima NPO su savu periodu ©. © gali
buti i$skleistas Teiloro eilute [3]:
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C;j - koeficientai skaiciuojami i laisvos sistemos fazés atsako f-ju.

OK,7)=T+(r-1T)

Valdymo matricg patogiau uzrasyti taip:

K = kB} valdymo forma (matricinis dydis)

valdymo stiprumas (skaliarinis dydis)

Norint patenkinti biiting stabilizavimo salyga (*), kai m yra nelyginis:
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Tinkamai parinkti B padeda proporcinis griztamojo rysio (PGR)
valdymas:
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valdymo stipris NPO forma
PGR schemoje

Stebint Floke eksponentes PRG valdyme galima pasirinkti tinkama
valdymo forma UGR veikimui.

Lorenco sistemos pagrindiniy Floke eksponenéiy judéjimas PGR ir

UGR valdymuose prie jvairiy B stabilizuojant NPO periodo vienas
orbita.
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Raudona bruksniné ir melyna iStisiné linijos atitinka nestabilig ir
trivialia Floke eksponenciy Sakas. Zalia rtadkiné linija atitinka
kompleksiskai jungting Floke eksponenciy pora.

Skaitmeniniai rezultatai |

Lorenco sistema esant standartiném parametry, vertém:
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