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1 BEVEZETES.

A szamitégéprendszerek mukodésének iranyitasat az
operacios rendszerek latjak el. A technika fejlodésével a
kiulonféle iranyitasi feladatok egyre bonyolultabbd valnak.
Altalaban azonban nem rendelkeziink elegendd apriori
ismeretekkel a mukodés feltételeirdl, ezért a véltozatlan
struktdraja és tdbbnyire allandé paraméterekkel leirhatd
iranyitasi analizis és szintézis modszerek igen nehézkesek, sott
gyakran egyaltalan nem alkalmazhaték. Az automatikus
irdnyitasi rendszerek felépitésének alapvett eleme az eltérés
alapjan torténd iranyitas, a negativ visszacsatol as elve.

Mivel a hibajel kulonféle ellendrizhetetlen hatasokra vonatkozo
informaciot foglal magaba, ezért éppen a hibajel tekinthetd
univerzalis mértéknek abban a vonatkozasban, hogy a
rendszer alapota mennyiben tér el a megkivant izemmaodtal.

Ennek szokasos mdédu felhasznalasa azonban tébb okbdl
kifolyélag is nehézségekbe Utkozik. Tarolok, késleltetok és
egyéb nem linearis elemek jelenléte rendszerben korlatozza
egy univerzalis mérték felhasznalasat, mivel az egyébként
csekély jelentdségii  paraméterek és  non-linearitasok
lehetséges hatasait nem ismerve, kdnnyen megszeghetjik a
stabilis mikodés szabta hatarokat.

Emellett figyelembe kell vennink azt a tényt is, hogy az
irdnyitott rendszer jellemz6i még az id6 fuggvényében is
valtoznak. Jol érzékelhetd a problémak sulya, kulonésen, ha
célunk nem csupan az iranyitds, hanem optimélis iranyitas
|étrehozasa

Mindezek miatt elvileg més felépitési iranyitasi rendszert kell
kialakitani, olyant, amely képes tanulasi feladatokat is
megoldani.

Az ilyen tanulé6 és adaptiv iranyitasnak a rendszerrdl
szerezhetd informéacié mérése és feldolgozasa alapjan ugy kell
valtozatnia strukturajat és paramétereit, hogy mukodés
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k6zben javitsa sajat mindségi jellemzo6it, végeredmeényben
bizonyos szempontokbdl optimdlis mikddésre torekedve.

Az adaptiv szabalyozas esetén tehat az apriori ismeretek
hianyat a mért informaci6 célszeri feldolgozasaval
kompenzdaljuk.

Barmely adaptiv iranyitasi rendszer mukodésének alapjat
iteracios algoritmusok képezik. A tanuld algoritmusok olyan
folyamatokat képeznek, amelyek valamely atlagolt célfiiggvény
szélsb értékét allapitjak meg, egyben ez a célfiggvény nem
mas, mint a tanulds --megismerés-- célja.

Az algoritmusok egy osztalya a keresd tipusu algoritmusok,
amelyek alkalmazéséara olyan esetekben van sziikség, amikor
az atlagolt célfiggvény analitikusan nem adott. Szamitogépes
rendszerek mukodésének iranyitdsa legtdbbszér csak ilyen
adaptiv kereso tipusu algoritmusok segitségével |ehetséges.

A cél tehat a miukodést iranyitdé operacidos rendszerek
modositasa, kiegészitése ilyen tipusu algoritmusokkal a
rendszer hatékonysaganak javitasa érdekében.

A jelen disszertacioban be kivanom mutatni az adaptiv
vezérlési elv alkalmazasat operéaci 6s rendszerekben, figyelembe
véve a gyakorlati korlatokat és konkrét példakon keresztil
bemutatni arealizalas lehetoségét és elonyeit.

A 4. fejezetben egy realizalt adaptiv szabalyozas mukodése és
tapasztal atainak leirasa is megtal a hato.

Budapest, 1981. szeptember.
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5 (OSSZEFOGLALAS

(1) Osszefoglalva tehat megallapithaté, hogy az adaptiv
szabalyozas bevezetésével a gép kihasznalasa javul,
ugyanakkor révidul az atfutasi ido is.

(2) Az altalanos javulas olymoédon volt elérhetd, hogy az
adaptiv folyamat révén a mukddés rendjét mintegy
y,hozzaigazitottuk” az idoben vatozé felhaszndl 6i igényekhez.

(3) Minden esetben a szabalyozas bevezetésével a rendszerben
tartalékok is keletkeztek, pedig a szabalyozas nélkuli
esetekben arendszer tulterhel ésben, sot szél shséges (trashing)
mukodési dllapotban volt.

(4) Az adaptiv szabalyozadssal mukodo rendszer is kerlUlhet
tulterhelési allapotba, ez azonban nem okozhat szélstéséges
mukodést, amint azt kimutattuk.

(5) Felmerulhet, hogy a tulterhelési allapotban az adott
szabalyozas mar nem Kkielégitd és a rendszer bovitésére, vagy
magasabb szintl adaptivitds bevezetésére --a tulterheltség
felismerésére és annak alapjan alkalmas beavatkozas
elvégzésére-- van szukség.

Ennek a kérdésnek a vizsgadlata tovabbi kutatasok targya
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