CHAOTINIU SISTEMU ORBITU SU NEZINOMAIS

PERIODAIS ADAPTYVUSIS VALDYMAS
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Ivadas

UzZdelsto grjztamojo rySio valdymo (UGRV) metodas [1] yra vienas i$ populiariausiy taikomojoje netiesinéje dinamikoje
[2]. Metodas leidZia neinvazyviai stabilizuoti dinaminiy sistemy nestabiliasias periodines orbitas (NPO) ta prasme, kad
valdymo trikdis virsta nuliu, kai jvyksta norimos biisenos stabilizacija. UGRV metodo griztamojo rysio trikdis
konstruojamas kaip skirtumas tarp sistemos i3¢jime esamo signalo ir to pacio signalo uzdelsto per norimos orbitos
perioda. Gautas skirtumas pastiprinamas ir rezultatas paduodamas atgal j valdoma sistema. Metodas leidZia Ziareti i
valdoma sistema kaip j juoda déZ¢; nereikia Zinoti tiksliai nei orbitos formos, nei valdomos sistemos lygciy.

Vienas i$ UGRV metodo taikymo aspekty yra tinkamos delsos valdymo trikdyje radimas. Realiose eksperimentinése
sistemose norimos orbitos periodas gali biiti nezinomas, todél reikalingas algoritmas, kuris adaptyviai rasty norimos
orbitos perioda ir ta orbita stabilizuoty. Lyg Siol buvo pasialyti keli algoritmai, kurie buvo grindZiami iteracijomis
diskretiniame laike (pvz. [3]). Neseniai publikuotame darbe [4] buvo pasitilytas adaptyvusis valdiklis, kuriame delsa bei
griztamojo rySio stipris yra dinaminiai kintamieji. Sis metodas duoda monotoninj griztamojo rySio stiprio augima, tuo
tarpu $ios modifikacijos teorija yra pagrista prielaida, jog valdomos sistemos trajektorijos islieka baigtiniame faziniame
taryje. Todél kintama delsa prie orbitos periodo konverguoja tik apytiksliai.

UZdelstojo griztamojo rySio metodas
K. Pyragas, Phys. Lett. A 170, 421 (1992)
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SkaitiSkai gautas funkcionalas
Roesslerio sistemai
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Darbo tikslas

Musy tikslas yra sukonstruoti adaptyvyji UGRYV algoritma veikiant; tolydiniame laike, kuris uztikrinty delsos
konvergavima prie norimos orbitos periodo ir ta orbita biity stabilizuota [5]. Naudosime potencialo nuolydZio metoda
(gradient — descent method) pasitilyta [6] darbe laike kintan¢iy sudétingy tinkly sinchronizuotai biisenai palaikyti. Masy
adaptyvusis UGRV metodas turi stabilizuoti chaotiniy sistemy nestabilias periodines orbitas, kai Siy orbity periodai i$
anksto yra nezinomi. Tuo tikslu i i kurj par ime pagalbiniy dinaminiy lygeiy uZraSymui.
Sios pagalbinés lygtys padés rasti spéjama delsa. Mes demonstruojame metodo veiksminguma Roesslerio bei Mackey
Glasso sistemoms.
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Algoritmo idé¢ja

Gradientinio nuolydZio metodas >
(gradient descent method)
T
[x = f(x) - K[x(t) - x(t—z())]] .
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Pilna sistema su adaptyviuoju
delsos radimu

x=£() = K[x() - x(t -z ()],
U=y[x(t-z(t))-ul,

G = =G+ 2[x(t) - X(t - 7 (t)][Xt — (1)) —u],
i =—§G.

G(t)sd—lP T <<1/v << 1/ B,
dr 1/y << T.

Cia néra integraliniy i$raidky!

Roesslerio sistemos 1-0s NPO Mackey Glasso sistemos 1-0s NPO I15vados
stabilizavimas stabilizavimas
A ax(t—r,) . Pasiileme adaptyvyjj UGRV metodg,

y=x+ay - K[y(t) - y(t -z ()]
z=b+z(x-c),
u=y[y(t-z(t)-ul,

=1+x"(t—r5)
U =y[x(t-z()-u],

—cx — K[x(t) = x(t —z(t))],

kuriame panaudojome gradienting
nuolydj spéjamai delsai rasti.

] G =—vG + 2y[x(t) - x(t -7 (t)I[x(t -7 (1)) —u], . Spéjama delsa sukonverguoja prie
(_5 = G2y ly® -yt Nyt -7 () ~ul, 7 =—fG. ngr:mos orbitos periodognetéi tgda, kali
v ==pC. startuojame i$ palyginus tolimg
pradiniy verciy.
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Algoritmg galima naudoti
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eksperimentinéems sistemos
stabilizuoti, kai jas aprasancios lygtys
yra nezinomos.

800 1000




