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Искусственные нейронные сети (ИНС) являются эффективным 

средствомрешения сложных, плохо формализуемых задач. К этому классу 
традиционноотносятся задачи классификации, кластеризации, 
аппроксимации многомерныхотображений, прогнозирования временных 
рядов, нелинейной фильтрации,идентификации, а также управления 
сложными технологическими объектами.Внастоящее время методы 
нейротехнологии активно применяются дляобработки аэрокосмических 
изображений и гидроакустических сигналов,идентификации и управления 
нелинейными динамическими объектами вреальном времени[1]. 

Наибольшее распространение в технических приложениях 
получилимногослойные нейронные сети прямого действия, что обусловлено 
простейших алгоритмической и программно-аппаратной реализации, 
наличием развитыхметодов обучения, возможностью параллельного 
выполнения вычислений[2]. 

Искусственные нейронные сети, благодаря своим способностям 
ксамоорганизации и обучению, рассматриваются как перспективные 
средствадля разработки интеллектуальных систем высокой точности и 
надежности.Архитектура и функции ИНС строятся на основе биологических 
структурмозга. Характерные черты нейронных сетей −параллельность, 
распределенность, самоорганизация, в то время как обычныекомпьютеры 
характеризуются последовательностью, локальностью, работой позаданному 
алгоритму. «Параллельная архитектура» означает, чтообработка информации 
выполняется несколькими центральными процессорами(ЦП), в то время как 
в обычных компьютерах, имеющих только один ЦП,информация 
обрабатывается последовательно, по шагам.Распределенная память означает, 
что информация хранится по многимадресам распределенным образом так, 
что каждый элемент данныхпредставляется шаблоном активности, 
распределенным по многимвычислительным элементам, и каждый 
вычислительный элемент участвует впредставлении различных элементов 
данных. В обычных компьютерахреализуется локальная память, или 
локальное представление, в которомиспользуется один вычислительный 
элемент для каждого элемента данных.Информация в ИНС может 
обрабатываться по частям.Одно из характерных свойств нейронных сетей − 



самоорганизация, илиспособность к обучению. Нейронные сети могут 
автономно «изучать»статические и динамические свойства управляемого 
объекта на основерезультатов измерений, а затем действовать таким образом, 
чтобы принятьоптимальное решение при неизвестном состоянии внешней 
среды. Обычные компьютеры должны быть предварительно 
запрограммированы,чтобы иметь возможность обрабатывать данные; они не 
могут работать запределами решений, задаваемых программой. Таким 
образом, инженериязнаний не может быть в полной мере реализована на 
обычных компьютерах,так как они не могут принимать решения при 
изменении внешних условий[3]. 

Нейросетевые системы управления − это схемы управления, в 
которыхиспользуется архитектура нейронных сетей и их способности к 
обучению.Нейронная сеть состоит из нейрооподобных вычислительных 
элементов,которые являются нелинейными преобразователями. Это свойство 
нейронныхсетей делает возможным нелинейное преобразование данных, что, 
в своюочередь, позволяет реализовать нелинейные схемы управления.В 
настоящее время нейросетевому управлению уделяется большоевнимание. 
Одна из причин заключается в том, что традиционные методыуправления, в 
основном, опираются на теорию линейных систем, в то время какреальные 
объекты управленияявляются по своей природе 
нелинейными.Проектировщики оборудования разрабатывают системы не с 
той или инойточки зрения теории управления, а с позиции осуществимости 
проектаи для эффективного решения задач управления 
сложнымивысокоточными системами требуется разработка новых схем 
управления,которые должны быть, тем не менее, достаточно просты по 
принципаморганизации и функционированию[4]. 

К основным схемам нейросетевого управления относятся: 
последовательная схема управления, где ИНС непосредственнообучается 
отображению желаемых (опорных) сигналов в управляющиевоздействия, 
необходимые для получения таких сигналов; параллельная схема 
управления, где ИНС используется длякорректирования управляющего 
воздействия, задаваемого обычнымконтроллером, корректирование 
производится таким образом, чтобывыходной сигнал объекта управления 
поддерживался как можно ближек желаемому; схема управления с 
самонастройкой, где. ИНС задает параметрыуправления, влияющие на 
работу обычного контроллера, такимобразом, чтобы выходной сигнал 
объекта управления поддерживалсякак можно ближе к желаемому; схема 
управления с эмулятором и контроллером, или схемаобратного 
распространения во времени; адаптивно-критическая схема, которая 
приближена кдинамическому программированию, т.е. к реализации 
оптимальногоуправления во времени в условиях шумов и нелинейностей [5]. 

Задача управления динамическими объектамина основе 
нейросетевоймодели:пусть некоторая система S может быть представлена в 
виде 
 



(1) 
где u − вектор входов, y − вектор выходов, t − дискретное целочисленное 
время, n и m − неотрицательные числа, g (•) − некоторая функция. 

Во многих практических случаях входные сигналы управляемого 
объектограничены по величине, т.е. существуют такие числа u mиu M, что для 
любогомомента времени t выполняется условие 
 

   (2) 
Но, на практике, часто используются значения |u m|= |u M |, тогда условие 
(2) может быть записано в следующем виде: 
 

        (3) 
Задача состоит в обучении управлению объектом, которыйописывается 

уравнением (1). Управление должно осуществляться такимобразом, чтобы 
выходной сигнал соответствовал некоторому опорному сигналуr(t); при этом 
должен минимизироваться некоторый критерий J (•). 
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