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SUN’IY NEYRON TO’RLARIGA ASOSIDA PID ROSTLAGICH SOZLASH
KOEFFITSIYENTLARINI ANIQLASH ALGORITMINI SHAKLLANTIRISH

To’raqulov Z.S., Qosimov F.O. Artikov A.A.
TKTI

So’nggi yillarda texnologik jarayonlarni boshqarishda intellektual tizimlar keng joriy etilib,
ekspert tizimlar yordamchi vazifasidan asosiy bajaruvchi vazifasini olmoqda. Texnologik
jarayonlarni boshqarishda intellektual tizimlar qo’llanilishining ikki asosiy yondashuv mavjud:

1. Noravshan mantiq (fuzzy logic) vositasida tizimlarni boshqgarish;
2. Modellashtirishning evolyutsion yo’li bilan boshqarish( genetik algoritmlar va sun’iy neyron
to’rlari asosida );

Noravshan mantiq asosidagi boshqarishning negizi noravshan modellar hisoblanadi.
Noravshan modellar mahsuliy qoidalardek tasvirlanadi, lekin noravshanlik berilgan qoidalar orqali
mantiqan yechimni toppish orqali bartaraf etiladi.

Evolyutsion modellashtirish asosidagi boshgarishda neyroboshqaruv va genetik algoritmli
neyroboshgqarish kabi usullar qo’llaniladi. Genetik algoritmli boshqarishda neyron to’rlari genetik
algoritm vositasida o’rgatiladi. Genetik algoritmlarda genetik operator va genetic ma’lumot
tarkibiy qismlari mavjud bo’lib, neyron to’rlari tashkil etuvchilarini “kodlashtirish”dan iborat.
Sun’iy neyron to’rlari tashkil etuvchilari — sinaptik vazn (W) va Wy siljish (W, Wy) vektorni
shakllantiradi. (W, Wo) vektor genetik kod sifatida qaraladi. Genetik algortimlar neyrorostlagich
parametrlari (W, Wo) yoki an’anaviy rostlagichlar parametrlarini (K, K;i va Kq4) shakllantirishda
foydalaniladi[1].

Uyg’unlashgan neyro — PID boshqarish (Neural Network and PID auto-tuning) tizimi sun’iy
neyron to’rlari yordamida ish rejimi mobaynida PID rostlagich ko’rsatkichlarini (Kp, Ti, Ka) 0’zi
sozlashiga asoslangan(rasm-1). PID rostlagich ko’rsatkichlari obyekt ishlash rejimida amalga
oshirilib, bunda joriy boshqarish xatoligi quyidagicha ifodalanadi:

e(k)=r(tk+1)—y(k+1) (1)

Sun’iy neyron to’ri k taktda r(k+1) topshirigni qabul qilib oladi va PID rostlagich( K, -
proporsional, K; — integral, Kq — differensial )koeffitsiyentlarini shakllantiradi.

PID rostlagich ishlab chiqadigan joriy boshqarish signali u(k) quyidagicha ifodalanadi:

u(k) =u(k 1)+ K , (k) - (e(k) — e(k — 1)) + K, (k) - e(k) + K, (k)(e(k) — 2e(k —1)) (2)

(2) ifoda diskret PID rostlagich uchun qo’llanilib, boshqarish obyektiga yo’naltiriladi.
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Texnologik jarayonlarni boshqarishda qo’llaniladigan boshqgarish hisoblash majmualarining
dasturiy platformalari uchun uyg’unlashgan usulni qo’llash bo’yicha quyidagi algoritm blok
sxemasi taklif etiladi:
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Bunda neyron to’ri xatolikni teskari bog’lanish orqali minimallashtirish usuli orqali
o’rgatilib shakllantiriladi. Zamonaviy sun’iy neyron to’rli amaliy dasturiy paketlarda
foydalanuvchining o’zi kattaliklarning qanday o’zgarishini aniqlaydi. Sun’iy neyron to’rlariga
asoslangan PID rostlash tizimida neyron to’rlari yordamchi vazifasida qo’llaniladi[2].

Umuman olganda avtomatik rostlash tizimlarini shakllantirilayotganda boshqaruv obyekti
holatidan kelib chigqqan holatda rostlagichning sozlash koeffitsiyentlarining optimal giymatlarini
aniqlash masalasiga duch kelinadi.Taklif etilayotgan usul yordamida an’anaviy rostlagichlarning
sozlash koeffitsiyentlari sun’iy intellekt vositasida aniqlash imkonini beradi. Agar boshqaruv
obyekt holati adaptivlik va 0’zi sozlanishni talab etsa, mazkur algoritm orqali vaqtning har bir
momenti uchun rostlagich koeffitsiyentlari aniglanib rostlash ta’siri ishlab chiqiladi.
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