Построение управления для нелинейной системы на примере задачи введения препаратов при лечении рака
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В данной работе описывается метод синтеза управления нелинейными объектами с квадратичными функционалами качества, основанный на приеме «расширенной линеаризации» исходной математической модели объекта [1]. При этом параметры нелинейного регулятора определяются решениями матричного уравнения типа Риккати с параметрами, зависящими от состояния. Основная проблема реализации такого регулятора заключается в сложности нахождения решения этого уравнения в темпе функционирования объекта. Предложен метод решения проблемы, основанный на поиске параметров регулятора для каждого временного шага интервала управления. Разработанный метод синтеза и реализации управления нелинейным объектом проверяется путем построения стратегии введения препаратов при лечении рака с использованием математической модели динамики процесса роста раковой ткани и ее взаимодействия с нормальными и иммунными клетками организма [2, 3]. Для проверки эффективности полученных решений было проведено математическое моделирование, результаты которого также приведены в данной работе, проведен анализ синтезированного управления для различных условий и сравнение результатов при различных параметрах модели.
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