
Об’єктом дослідження є цифрові системи децентралізованого керування квазістаціонарними 

багатозв’язними процесами з урахуванням структурних збурень.  

Визначено, що перспективним розвитком децентралізованого керування багатозв'язними процесами є 

дослідження, пов'язані з розглядом можливості його застосування для реальних ситуацій часткового 

порушення взаємозв'язків між підсистемами в багатовимірних стохастичних системах. Подібні дослідження 

на сьогодні є недостатньо розвинуті, тому тематику пропонованої роботи слід вважати актуальною з 

теоретичної і прикладної точок зору.  Здійснено формалізацію проблеми децентралізованого керування 

багатозв'язними стохастичними об'єктами, що враховує внутрішні взаємозв'язки між локальними 

підсистемами системи. Запропоновано метод децентралізації багатозв'язної системи, перевага якого полягає 

у використанні простих обчислювальних процедур перетворення та перестановки елементів матриць 

глобальної моделі. 

Введено поняття с-робастності багатозв'язної динамічної системи, що гарантує її асимптотичну стійкість 

та субоптимальність при виникненні структурних збурень. Запропоновано методи с-робастного 

децентралізованого керування для випадків явних та неявних завдань взаємозв'язків між локальними 

підсистемами. Запропоновані методи мають певну перевагу у  порівнянні з методом координації локальних 

керувань, що полягають у підвищенні оперативності децентралізованого керування з гарантованим  рівнем 

субоптимальності. 

Проведено експериментальне моделювання розглянутого методу для моделей багатозв'язних хіміко-

технологічних систем, що описують взаємозв'язок між вхідними та вихідними параметрами процесів. Під час 

моделювання було здійснено декомпозицію глобальної системи на чотири локальних підсистеми. 

Моделювання завдання децентралізованого керування було також здійснено за відомим методом координації, 

заснованим на відшуканні значень невизначених множників. Порівняльний аналіз результатів, отриманих з 

використанням цього стандартного методу та запропонованих робастних методів, свідчить про перевагу 

останніх. 
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The object of research is digital systems of decentralized control of quasi-stationary multi-connected processes 

taking into account structural disturbances. 

It was determined that the promising development of decentralized control of multi-connected processes is 

research related to considering the possibility of its application for real situations of partial disruption of 

interconnections between subsystems in multidimensional stochastic systems. Such studies are not sufficiently 

developed today, therefore the topic of the proposed work should be considered relevant from the theoretical and 

applied points of view.   The problem of decentralized management of multi-connected stochastic objects is 

formalized, taking into account the internal relationships between their local subsystems of the system. A method of 

decentralization of a multi-connected system is proposed, the advantage of which is the use of simple computational 

procedures of transformation and permutation of matrix elements of the global model. 

The concept of c-robustness of a multi-connected dynamic system is introduced, which guarantees its asymptotic 

stability and suboptimality in the event of structural disturbances. Methods of robust decentralized control are 

proposed for cases of explicit and implicit tasks of interconnections between local subsystems. The proposed methods 

have a certain advantage in comparison with the method of local control coordination, which consists in increasing 

the efficiency of decentralized control with a guaranteed level of suboptimality. 

Experimental modeling of the considered method for models of multi-connected chemical-technological systems 

describing the relationship between the input and output parameters of the processes was carried out. During the 

simulation, the global system was decomposed into 4 local subsystems. Modeling of the task of decentralized 

management was also carried out according to the well-known method of coordination, based on finding the values 

of uncertain multipliers. A comparative analysis of the results obtained using this standard method and the proposed 

robust methods shows the superiority of the latter. 
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