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МОДЕЛЮВАННЯ НЕЧІТКИХ 
ДИСКРЕТНИХ ЦИФРОВИХ СИСТЕМ 

КЕРУВАННЯ ШВИДКІСТЮ РО НА ДІЛЯНЦІ 
ПРОЇЗДУ Й НА СТАНЦІЇ 

Аналіз робіт, проведених в області автоматизації 
локомотивних систем на базі мікро-ЕОМ, показує, що, 
значне зниження ефективності керування рухомими 
одиницями залізничного транспорту (РО) викликається 
зміною в часі статичних і динамічних параметрів 
об'єктів керування, а також перешкодами від роботи 
напівпровідникових перетворювачів, керованих 
випрямлячів, перетворювачів частоти, датчиків і 
навантаження, що викликає відхилення кількісних і 
якісних показників роботи систем керування від 
заданих оптимальних значень. 

Практика створення ефективних систем 
автоматичного керування РО вимагає застосовувати 
робастні або адаптивні фільтри, що відрізняються 
високою ефективністю й простотою технічної 
реалізації. Недоліком робастних фільтрів є їхнє 
настроювання на найгірше можливе співвідношення 
випадковий корисний сигнал/випадкова перешкода. 

диференціатори, які мають додатковий 
параметричний вихід, на якому формується сигнал 
про поточні зміни відносин оцінок корисного сигналу 
до перешкод. Використання цих адаптивних цифрових 
фільтрів і диференціаторів дозволила виключити 
додатковий резерв часу на перехідні процеси, 
забезпечити усталену роботу КУ у всіх режимах і 
значно підвищити якість керування ПЕ на ділянці 
проїзду й на станції. 

Досліджено моделі цифрових адаптивних фільтрів 
і завадозахищених диференціаторів на основі 
автоматичної швидкодіючої ідентифікації поточних 
значень відносин оцінок випадкових корисних 
сигналів до перешкод, що дає можливість зміни 
коефіцієнта адаптації дискретних регуляторів 
керування швидкістю РО на ділянці проїзду і на 
станції із заданими динамічними характеристиками 
для систем високого порядку. Середня складова 
вихідних імпульсів, формована на виході такого 
регулятора і виділювана інерційною наведеною 
безперервною частиною РО, змінюється за законом, 
обумовленому зворотною передатною функцією ланки 
у зворотному зв'язку нелінійного елемента регулятора. 
Отримано аналітичні вираження, що зв'язують 
критерій оптимізації й параметри формованих 
імпульсів зі змінними параметрами об'єкта й 
адаптивного фільтра. 
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При цьому, з однієї сторони в робастних системах    

забезпечується працездатність у роботі систем 
керування РО при впливі на контури керування (КУ) 
перешкод змінної інтенсивності, з іншого боку - 
з'являється додатковий резерв часу на перехідний 
процес через збільшення початкової постійної часу 
робастного фільтра. Облік обмежень характеристик 
сигналів і перешкод, які мають місце в практичних 
випадках, а також використання мікропроцесорної 
техніки дозволяють використовувати, 
високоефективні адаптивні цифрові фільтри й 
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