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0.1. Ликсонова Д.И. О математическом мо-

делировании взаимно неоднозначных

отображений

В настоящем исследовании рассматривается ап-
проксимация функции по наблюдениям с помеха-
ми в случае, когда исследуемый многомерный объ-
ект содержит взаимно неоднозначные характери-
стики. Данная постановка вопроса имеет существен-
ное значение в задачах идентификации и управ-
ления системами класса Винера и Гаммерштейна,
в которых нелинейные элементы могут быть пред-
ставлены в виде последовательного соединения ли-
нейного динамического и нелинейного безынерцион-
ного блоков [1, 2]. Сложность задачи заключается
в отсутствии достаточной априорной информации о
параметрической структуре модели исследуемой си-
стемы [3]. Следует отметить, что в качестве нели-
нейной части появляются элементы, которые могут
описываться такими кривыми как петля гистере-
зиса, люфт, эквивалентный эллипс, вихревые токи
и другие. Определим рассматриваемые нелинейные
элементы как взаимно неоднозначные отображения.

При решении задач идентификации объекта в усло-
виях недостаточной априорной информации ис-
пользуются непараметрические оценки [4]. Но ха-
рактерной особенностью взаимно неоднозначных
отображений является то, что заданному значению
аргумента соответствует два или более значений
функции. В таком случае применение непараметри-
ческих оценок без учета дополнительных парамет-
ров не приведет к желаемому результату.

В статьях [5, 6] говорится об одном из подходов
к восстановлению взаимно неоднозначных функ-
ций, в которых авторы указывают на введение но-
вого класса непараметрических оценок. С учетом
рассмотренных работ в настоящем исследовании
предлагается внести некоторые изменения в извест-
ную оценку функции регрессии Надарая-Ватсона
[7]. Такие изменения позволяют закрепить обла-
сти оценивания, и помогают провести моделирова-
ние взаимно неоднозначных отображений (нелиней-
ных безынерционных блоков). В работе приводят-
ся некоторые фрагменты вычислительных экспери-
ментов, которые показывают приемлемые результа-
ты с точки зрения точности восстановления. Таким
образом, подчеркнем, что на практике моделирова-
ние взаимно неоднозначных функций может при-
меняться и при разработке роботов, а также и в
различных робототехнических системах, функцио-
нирующих по заранее не определенной траектории.
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