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V. Відомості про дисертацію
Мова дисертації:
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Тема дисертації:
1. Автоматизація процесів робастного керування динамічним позиціонуванням бурового судна з урахуванням
функціональних обмежень

2. Automation of robust control processes of dynamic positioning of the drillship taking into account functional
limitations

Реферат:
1. Об'єкт - динамічні процеси робастної стабілізації бурового судна в режимі динамічного позиціонування на
основі систем зі змінною структурою зворотних зв'язків з урахуванням функціональних обмежень. Мета -
автоматизація процесів робастного керування буровим судном в режимі динамічного позиціонування
шляхом формування оптимальних (субоптимальних) траєкторій стабілізації з урахуванням функціональних
обмежень на основі систем зі змінною структурою зворотних зв'язків. Методи - методи теорії автоматичного
керування, операторного зображення і векторно-матричного аналізу, теорії оптимальних процесів, систем зі
змінною структурою зворотних зв'язків. Отримала подальший розвиток процедура синтезу оптимального
керування буровим судном на основі систем зі змінною структурою зворотних зв'язків шляхом визначення
керуючих впливів для нестаціонарної багатовимірної моделі судна з урахуванням зовнішніх вимірних



збурень. Удосконалено структуру системи динамічного позиціонування бурового судна шляхом введення
модуля формування оптимальних траєкторій. Вперше: сформована процедура побудови оптимальних
траєкторій судна в режимі динамічного позиціонування для задач максимальної швидкодії з урахуванням
введення ведучої, субведучої і веденої координат; досліджено та визначено інтервали робастності системи
динамічного позиціонування зі змінною структурою зворотних зв'язків для параметричної невизначеності.
Галузь застосування: автоматизовані суднові системи динамічного позиціонування.

2. Object - dynamic processes of robust stabilization of drillship in dynamic positioning mode based on systems
with variable structure of feedbacks taking into account functional limitations. Purpose - process automation of
robust control of drillship in dynamic positioning mode by forming the optimal (suboptimal) stabilization
trajectories taking into account functional limitations based on systems with variable structure of feedbacks.
Methods - methods of control theory, operator view and vector-matrix analysis, the theory of optimal processes,
systems with variable structure of feedbacks. Further developed synthesis procedure of optimal control of drill
ship based on systems with variable structure of feedbacks by determining control actions for non-stationary
multivariate ship model taking into account the external measurable perturbations. Improved: structure of the
system of dynamic positioning of drillship by adding a module of the optimal trajectories; approach to the
formation of the initial values of the control actions of the system by changing the higher derivative of control
action at the time of the transition to the next segment of the path that avoids the appearance of singular
processes. First developed: procedure for constructing optimal trajectories of the vessel in dynamic positioning
mode for maximum performance with the introduction of the leading, subleading and driven coordinates;
investigated and determined intervals of robustness of dynamic positioning system with variable structure of
feedbacks for parametric uncertainty. Area of application: automated systems for ships dynamic positioning.
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