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Значна кількість об‘єктів харчової та хімічної промисловості є об-

меженими у спостережності технологічних координат, що визначають 

стан процесів. Реалізація керування за замкненим принципом залиша-

ється для них недосяжною. Особливістю керування таких об‘єктів є 

суттєва кореляція зв‘язків між координатами стану та незадовільна 

динаміка цих зв‘язків, яка обмежує керованість і використання техно-

логій для отримання широкого асортименту продуктів. 

Позитивний результат практичної реалізації стосується викорис-

тання прогнозуючих лінійних систем [1], що забезпечують адекватне 

керування у обмеженому просторі зміни аргументів, де прийнятна 

лінійність реальної системи. 

Для забезпечення достатнього горизонту адекватності математич-

ної моделі пропонується заміна матриці стану, що використовується 

для оцінки динамічної складової. Ініціалізація відбувається 
 

   AA,AA jja~aj    1 для всіх )t(Axx   (1) 

 

де a  – встановлена межа адекватності, a~  – реальні значення дина-

мічного сходження, х – вхідна координата,  t  – розподіл неспосте-

режних збурень. 

Система змінює завдання локальному регулятору, що при сталому 

завданні асимптотично мінімізує статичну помилку упередженого 

прогнозу системи. Ефективних керування забезпечується для пармет-

рично ізольованих технологічних систем, де відокремлення парамет-

рів стану пов‘язано з особливостями робочого середовища середови-

ща. 
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