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РОЗРОБКА АЛГОРИТМУ ПОБУДОВИ НЕЙРОМЕРЕЖЕВОЇ 

ДИНАМІЧНОЇ МОДЕЛІ ВИМІРЮВАЛЬНОГО КАНАЛУ ТИСКУ 

 

В процесі розробки пропозицій для зменшення впливу нестаціонарності 

вимірювального каналу тиску (ВКТ) був розроблений алгоритм побудови 

нейромережевої динамічної моделі ВКТ і схемою її навчання для вирішення 

завдання корекції інерційності ВКТ. Воно формулюється як завдання 

відновлення вхідної дії каналу тиску за відповідними дискретними відліками 

його вихідного сигналу [1-5]. З урахуванням даного формулювання 

необхідно на основі розглянутої прямої моделі і схеми її навчання 

побудувати нейромережеву інверсну динамічну модель каналу і схему 

настроювання її параметрів [6]. Інверсна модель повинна забезпечувати 

відновлення вхідної дії ВКТ, тобто реалізовувати зворотну залежність між 

його входом і виходом [6]. 

Для отримання структури нейромережевої інверсної моделі ВКТ 

звернемося до його дискретної моделі. Представимо дану ПФ в інверсному 

вигляді і проведемо перетворення: 
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 ,      (1) 

 

де  X z ,  Y z  - z- перетворення, відповідно, вхідної дії і вихідного 

сигналу ВКТ. Введемо наступні позначення: 0
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 1,i n , тоді вираз (1) набуває вигляду: 
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Різницеве рівняння, що відповідає дискретній інверсній ПФ (2) каналу 

тиску, запишеться наступним чином: 
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де  x k ,  y k  — відліки , відповідно, вхідної дії і вихідного сигналу 

ВКТ з заданою ПФ в дискретні моменти часу kt k T  , 0,  1, 2, k  .. 
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Зв'язок між виходом і входом дискретної  інверсної моделі ВКТ подана в 

вигляді рекурентного рівняння, яке отримане за виразом (3): 
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Структура виразу (4) аналогічна структурі виразу  для прямої дискретної 

моделі ВКТ, тому і структура нейромережевої інверсної моделі також буде 

аналогічна структурі нейромережевій прямої моделі ВКТ. Структурна схема 

нейромережевої інверсної моделі ВКТ на рис. 1. Дана модель являє собою 

рекурентний нейрон з лінійною функцією активації  af net  і нульовим 

зсувом 
0b . 

При цьому структура даної моделі повністю відповідає виразу (4). 

Рекурентне рівняння, що визначає зв'язок між входом і виходом 

нейромережевої інверсної моделі, запишеться у вигляді: 
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де  y k ,  *x k  — відліки вихідних сигналів ВКТ з заданою ПФ і 

нейромережевої інверсної моделі в дискретні моменти часу 
kt k T  , 

0,  1, 2, k n ; 

ilw , jiw  — ваги нейромережевої інверсної моделі ВКТ,  0,i n , 

 1,j n , які підстроюються в процесі навчання. 

У якості критерію навчання інверсної моделі ВКТ вибрана функція 

похибки між цільовим і реальним виходом нейромережевої моделі ВКТ: 
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Рисунок 1 – Структурна схема нейромережевої інверсної моделі 

вимірювального каналу тиску 
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При цьому в схемі навчання нейромережевої інверсної моделі каналу 

необхідно по відношенню до схеми навчання прямої моделі поміняти 

місцями вхідну і цільову навчальні послідовності.  

Запропонований алгоритм побудови нейромережевої динамічної моделі 

вимірювального каналу тиску може бути використаний як при вивченні 

технологій інтелектуальних вимірювань так і при дослідженнях 

інтелектуальних вимірювальних інформаційних систем. 
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