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Logiczna ocena zmian parametréw konstrukcyjnych
dla modelowania wlasnosci dynamicznych

Praca maszyn przeplywowych najczesciej oparta jest na dwéch stanach: stan
przejsciowy (w ktérym wartosci funkeji ukladu zmieniaja sie w czasie) i stan usta-
lony (wartosci funkcji nie ulegaja zmianie w czasie lub zmiany te wystepuja cyklicz-
nie). Zmiany parametréw konstrukcyjnych xq, zo, ..., z, wplywaja na zachowanie
si¢ funkcji f1, fo,..., fn zaleznych od czasu t. W procesie optymalizacji dla tych
samych zmian parametréw konstrukcyjnych i/lub eksploatacyjnych, mozna zaob-
serwowad rézne zachowanie sie funkcji zaleznych od czasu (Rys. 1).
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Rys. 1. Wykresy funkcji fo, f1, fo zaleznych od czasu dla kodowego zapisu wielowarto$ciowych
zmiennych decyzyjnych z1 = 0, zo = 1, z3 = 2, tzn. (z1,z2,23) = (0,1,2).

Jesli czas t traktowaé jako parametr decydujacy o jakosci kazdej z funk-
cji, to iloczyn kanoniczny zmiennych decyzyjnych moze byé poprzedzony wspot-
czynnikiem wagowym [;, przy czym liczba wagowa jest tym wieksza, im funk-
cja szybciej osigga stan ustalony, tzn. dla danej funkcji f; i f;, {; < [;, gdy
t; > t;. Dla danej czastkowej wielowartosciowej funkeji logicznej fi(z1,...,z,)
n zmiennych (myq,...,m,)-wartoSciowych wspdlczynnik wagowy [; przed iloczy-
nem kanonicznym przyjmuje wartosci z przedziatu (mi,m,), przy czym m; =
mj—1 +mj_o + ... +mq dla j = 2,...,n. Dlatego funkcje z wykresu na Rys.
1 moga by¢ opisane nastepujacym uktadem réwnan logicznych: fo = 1y(0,1,2),
fi = 11(0,1,2), fo = 15(0,1,2), co oznacza, ze fy najszybciej, a fo najpoznie]
osigga stabilnos¢, tzn. lg > [1 > Is.

W ogdélnym przypadku kazdy rysunek ze zbioru ustalonych rysunkéw modelo-
wania, zakodowany wielowartosciowym iloczynem logicznym, moze by¢ rozdzielony
na poszczegolne wykresy zmiennych wyjsciowych. Potem tworzy sie wielowartoscio-
wa alternatywng posta¢ normalna, gdzie wiekszy logiczny wspoélczynnik wagowy
oznacza mniejszy czas stabilizacji. Wowczas jakos¢ minimalizacji moze by¢ opisana
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WZOremnl:

k
Ck — (Z(m - gz)) + ki + K,
i=1

gdzie np. Cx — liczba literatéw na k-tym pigtrze, k; — liczba wigzek zmiennej na
k-tym pietrze.
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