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ДОДАТОК А 

Лістинг фрагментів коду програми 
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#ifndef __CONFIG_H 

#define __CONFIG_H 

 

#ifdef __APPLE__ 

#include <Availabilitymacros.h> 

#endif 

 

/* Define redis_fstat to fstat or fstat64() */ 

#if defined(__APPLE__) && !defined(MAC_OS_X_VERSION_10_6) 

#define redis_fstat fstat64 

#define redis_stat stat64 

#else 

#define redis_fstat fstat 

#define redis_stat stat 

#endif 

 

/* Test for proc filesystem */ 

#ifdef __linux__ 

#define HAVE_PROC_STAT 1 

#define HAVE_PROC_MAPS 1 

#define HAVE_PROC_SMAPS 1 

#endif 

 

/* Test for task_info() */ 

#if defined(__APPLE__) 

#define HAVE_TASKINFO 1 

#endif 

 

/* Test for backtrace() */ 

#if defined(__APPLE__) || defined(__linux__) 

#define HAVE_BACKTRACE 1 

#endif 

 

/* Test for polling API */ 

#ifdef __linux__ 

#define HAVE_EPOLL 1 

#endif 

 

#if (defined(__APPLE__) && defined(MAC_OS_X_VERSION_10_6)) || 

defined(__Freebsd__) || defined(__Openbsd__) || defined (__Netbsd__) 

#define HAVE_KQUEUE 1 

#endif 

 

#ifdef __sun 

#include <sys/feature_tests.h> 

#ifdef _DTRACE_VERSION 

#define HAVE_EVPORT 1 

#endif 

#endif 

 

/* Define aof_fsync to fdatasync() in Linux and fsync() for all the 

rest */ 
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#ifdef __linux__ 

#define aof_fsync fdatasync 

#else 

#define aof_fsync fsync 

#endif 

 

/* Define rdb_fsync_range to sync_file_range() on Linux, otherwise 

we use 

 * the plain fsync() call. */ 

#ifdef __linux__ 

#include <linux/version.h> 

#include <features.h> 

#if defined(__GLIBC__) && defined(__GLIBC_PREREQ) 

#if (LINUX_VERSION_CODE >= 0x020611 && __GLIBC_PREREQ(2, 6)) 

#define HAVE_SYNC_FILE_RANGE 1 

#endif 

#else 

#if (LINUX_VERSION_CODE >= 0x020611) 

#define HAVE_SYNC_FILE_RANGE 1 

#endif 

#endif 

#endif 

 

#ifdef HAVE_SYNC_FILE_RANGE 

#define rdb_fsync_range(fd,off,size) 

sync_file_range(fd,off,size,SYNC_FILE_RANGE_WAIT_BEFORE|SYNC_FILE_RA

NGE_WRITE) 

#else 

#define rdb_fsync_range(fd,off,size) fsync(fd) 

#endif 

 

/* Check if we can use setproctitle(). 

 * BSD systems have support for it, we provide an implementation for 

 * Linux and osx. */ 

#if (defined __Netbsd__ || defined __Freebsd__ || defined 

__Openbsd__) 

#define USE_SETPROCTITLE 

#endif 

 

#if (defined __linux || defined __APPLE__) 

#define USE_SETPROCTITLE 

#define INIT_SETPROCTITLE_REPLACEMENT 

void spt_init(int argc, char *argv[]); 

void setproctitle(const char *fmt, ...); 

#endif 

 

/* Byte ordering detection */ 

#include <sys/types.h> /* This will likely define BYTE_ORDER */ 

 

#ifndef BYTE_ORDER 

#if (BSD >= 199103) 

# include <machine/endian.h> 

#else 



 65 

#if defined(linux) || defined(__linux__) 

# include <endian.h> 

#else 

#define LITTLE_ENDIAN 1234 /* least-significant byte first (vax, 

pc) */ 

#define BIG_ENDIAN 4321 /* most-significant byte first (IBM, 

net) */ 

#define PDP_ENDIAN 3412 /* LSB first in word, MSW first in long 

(pdp)*/ 

 

#if defined(__i386__) || defined(__x86_64__) || defined(__amd64__) 

|| \ 

   defined(vax) || defined(ns32000) || defined(sun386) || \ 

   defined(MIPSEL) || defined(_MIPSEL) || defined(BIT_ZERO_ON_RIGHT) 

|| \ 

   defined(__alpha__) || defined(__alpha) 

#define BYTE_ORDER    LITTLE_ENDIAN 

#endif 

 

#if defined(sel) || defined(pyr) || defined(mc68000) || 

defined(sparc) || \ 

    defined(is68k) || defined(tahoe) || defined(ibm032) || 

defined(ibm370) || \ 

    defined(MIPSEB) || defined(_MIPSEB) || defined(_IBMR2) || 

defined(DGUX) ||\ 

    defined(apollo) || defined(__convex__) || defined(_CRAY) || \ 

    defined(__hppa) || defined(__hp9000) || \ 

    defined(__hp9000s300) || defined(__hp9000s700) || \ 

    defined (BIT_ZERO_ON_LEFT) || defined(m68k) || defined(__sparc) 

#define BYTE_ORDER BIG_ENDIAN 

#endif 

#endif /* linux */ 

#endif /* BSD */ 

#endif /* BYTE_ORDER */ 

 

/* Sometimes after including an Os-specific header that defines the 

 * endianess we end with __BYTE_ORDER but not with BYTE_ORDER that 

is what 

 * the Redis code uses. In this case let's define everything without 

the 

 * underscores. */ 

#ifndef BYTE_ORDER 

#ifdef __BYTE_ORDER 

#if defined(__LITTLE_ENDIAN) && defined(__BIG_ENDIAN) 

#ifndef LITTLE_ENDIAN 

#define LITTLE_ENDIAN __LITTLE_ENDIAN 

#endif 

#ifndef BIG_ENDIAN 

#define BIG_ENDIAN __BIG_ENDIAN 

#endif 

#if (__BYTE_ORDER == __LITTLE_ENDIAN) 

#define BYTE_ORDER LITTLE_ENDIAN 

#else 
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#define BYTE_ORDER BIG_ENDIAN 

#endif 

#endif 

#endif 

#endif 

 

#if !defined(BYTE_ORDER) || \ 

    (BYTE_ORDER != BIG_ENDIAN && BYTE_ORDER != LITTLE_ENDIAN) 

 /* you must determine what the correct bit order is for 

  * your compiler – the next line is an intentional error 

  * which will force your compiles to bomb until you fix 

  * the above macros. 

  */ 

#error "Undefined or invalid BYTE_ORDER" 

#endif 

 

#if (__i386 || __amd64) && __GNUC__ 

#define GNUC_VERSION (__GNUC__ * 10000 + __GNUC_MINOR__ * 100 + 

__GNUC_PATCHLEVEL__) 

#if GNUC_VERSION >= 40100 

#define HAVE_ATOMIC 

#endif 

#endif 

 

#endif 
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ДОДАТОК Б 

Слайди презентації 



 68 

Керівник:   проф. Шостак І.В.

Виконав:    ст. гр. ІПЗмзд-18-1      Панфьоров О.Т.

Міністерство освіти і науки України
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Атестаційна робота магістра

Дослідження алгоритмів

непараметрічного керування

в багатомірних системах

1 

 

 

ОбОб''єктєкт дослідженнядослідження

Основна мета роботи полягає в побудові й дослідженні непараметричних моделей і

алгоритмів керування для багатомірних дискретно-безперервних процесів

В даній роботі досліджується новий клас процесів, названих «трубчастими» (або H-

процесами).

Ці процеси були помічені при моделюванні технологічних процесів у металургії. 

Було виявлено, що компоненти вектору входу досліджуваного процесу зв'язані

стохастичною залежністю, внаслідок чого він протікає не у всій області, 

встановленої технологічним регламентом підприємства, а лише в деякій його

підобласті

2 

 

 



 69 

ЗагальнаЗагальна схемасхема досліджуваногодосліджуваного процесупроцесу

Зв'язки між змінними процесу

3 

 

РівніРівні апріорноїапріорної інформаціїінформації

• байесів рівень апріорної інформації. З точністю до параметрів відомі: 
параметрична модель досліджуваного об'єкта, закони розподілу випадкових
перешкод і рівняння каналів зв'язків. Необхідно оцінити параметри параметричної
моделі об'єкта;

• рівень параметричної невизначеності. Параметрична модель об'єкта
дослідження відома з точністю до параметрів, які необхідно оцінити. Відомі деякі
характеристики випадкових перешкод. Вирішується завдання ідентифікації в
«вузькому» змісті;

• рівень непараметричної невизначеності. На цьому рівні апріорної інформації
відсутній етап визначення параметричної структури досліджуваного об'єкта, тому
вимоги до рівня апріорної інформації слабшають, але тут потрібна інформація
якісного характеру (однозначність або неоднозначність характеристик, лінійність
процесу або характер його нелінійності й ін.). Для рішення завдання ідентифікації в
цьому випадку застосовують методи непараметричної статистики;

• рівень параметричної й непараметричної невизначеності. Це випадок, коли
завдання ідентифікації багато зв’язної системи формулюється в умовах і
параметричної, і непараметричної апріорної інформації. Моделі тут являють собою
взаємозалежну систему параметричних і непараметричних співвідношень.

4 
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СхемаСхема завданнязавдання ідентифікаціїідентифікації

5 

 

 

КласифікаціяКласифікація завданьзавдань аналізуаналізу данихданих

6 
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ЗавданняЗавдання відновленнявідновлення пропусківпропусків ««вхіднихвхідних--вихіднихвихідних»» зміннихзмінних уу

матрицяхматрицях спостереженьспостережень

• Вирішується в умовах малої апріорної інформації. 

• Актуальною є методика відновлення пропусків, заснована на непараметричних алгоритмах

оцінки функції регресії. 

• Застосування запропонованої методики дозволяє підвищити точність рішення завдання

ідентифікації. 

• На точність відновлення впливають: обсяг вихідної вибірки, перешкоди, що діють у каналах

вимірів, кількість пропусків у даних і якісні властивості досліджуваного процесу. Природно, що

при малих обсягах вибірки, при наявності великої кількості пропусків ефективність

застосування методики знижується. 

• Викиди в даних також впливають на точність рішення завдання ідентифікації. Існуючі робастні

алгоритми дозволяють лише послабити вплив викиду на результати оцінювання. 

• Більшість існуючих методів видалення викидів вимагають нормального розподілу даних. 

• У цьому зв'язку потрібно запропонувати алгоритми виключення викидів з вихідної вибірки

спостережень, що заснована на непараметричній оцінці функції регресії за спостереженнями. 

• Дана методика дозволяє виключати з вибірки спостережень викиди. Обчислювальні

експерименти показали, що пропонована методика дозволяє підвищити точність рішення

завдання ідентифікації.

7 

 

 

ПостановкаПостановка задачзадач дослідженнядослідження

досліджувати непараметричну методику відновлення пропусків «вхідних-вихідних» змінних

матриці спостережень;

• проаналізувати непараметричну методику виключення викидів з вихідної матриці

спостережень змінних процесу;

• розробити й досліджувати модифікований параметричний алгоритм ідентифікації для

побудови моделей дискретно-безперервних безінерційних процесів «трубчастого»

типу;

• дослідити непараметричний алгоритм дуального керування багатомірним

безінерційним об'єктом із запізнюванням;

При виконанні роботи мають використовуватися методи параметричної теорії ідентифікації, 

непараметричної теорії ідентифікації, теорії керування, теорії адаптивних та систем, що

навчаються, математичної статистики:

• проаналізувати математичну модель, що заснована на модифікації параметричного алгоритму

ідентифікації процесів, що мають «трубчасту» структуру в просторі «вхідних-вихідних» змінних

• запропонувати модифікацію алгоритму дуального керування дискретно-безперервними

процесами «трубчастого» типу. Особливість даних моделей полягає в тому, що при керуванні

багатомірним об'єктом кожний компонент вектора керуючого впливу формується з урахуванням

значень попередніх компонентів, що підвищує точність керування.

8 
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ОбОб''єктєкт ізіз ««трубчастоютрубчастою»» структуроюструктурою

точки процесу розташовуються не по

усієї площі

одиничного квадрата Ω(u), а лише в

його областіΩ H(u)

області ΩH(u) дослідникові завжди

невідомі, оскільки її розміри й

положення визначаються видом

зв'язків між змінними процесу, про

які немає певної інформації.

9 

 

 

МодифікованаМодифікована параметричнапараметрична модельмодель

««трубчастоготрубчастого»» процесупроцесу зз використаннямвикористанням

оцінкиоцінки індикаторноїіндикаторної функціїфункції

10 
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РозрахунокРозрахунок варіантівваріантів функціонуванняфункціонування

об'єкт описується рівнянням:

11 

 

 

РезультатРезультат роботироботи системисистеми припри випадковомувипадковому завданнізавданні

12 
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РезультатиРезультати обчислювальногообчислювального експериментуексперименту припри

перешкодіперешкоді вв 5%5%

13 

 

НепараметричнеНепараметричне керуваннякерування процесомпроцесом ««трубчастоготрубчастого»»

типутипу

З екранної форми видно, що непараметричний регулятор

досить добре справляється з поставленим завданням
14 
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ВисновкиВисновки

• Розглянуте завдання аналізу даних, що містять у собі пропуски й викиди. 

• Результати обчислювальних експериментів показали, що завдання ідентифікації по

заповненій за допомогою пропонованого алгоритму матриці вирішується більш точно, ніж по

вихідній матриці спостережень із пропусками.

• При виключенні викиду з вибірки спостережень точність рішення завдання ідентифікації, як

показують обчислювальні експерименти, підвищується.

• У роботі розглядається проблема дуального керування багатомірними системами в

умовах непараметричної невизначеності. 

• Пропонується модифікований алгоритм непараметричного дуального керування, що

продемонстрував свою ефективність у ряді обчислювальних експериментів. 

• Особливістю непараметричних алгоритмів дуального керування є те, що при керуванні

багатомірним об'єктом кожний компонент вектора керуючого впливу формується з урахуванням

значень попередніх компонентів, що значно підвищує точність керування.

• Алгоритм використовує схему керування процесом, що включає в себе зовнішній контур

керування,  який дозволить більш якісно вести технологічний процес.

15 
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ДОДАТОК В 

Апробація результатів роботи 
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Подано тези на Молодіжний форум «Радіоелектроніка і молодь в ХХІ сторіччі» 
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