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воздействиях.

Разработаны алгоритмы управления состоянием полигона захоронения твердых

бытовых отходов (ТБО) при стохастических возмущающих воздействиях [1]. В каче-

стве модели управления полигоном разработана система уравнений с учетом возму-

щающих воздействий, где первое уравнение сохранение массы фильтрата, второе —
управление потоком фильтрата:
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∂x
+ b∗(x, τ) = 0, q(x, t) = u(x, t) + z∗(ξ, t),

x0 6 x 6 xk, t > t0, q(x0, t) = q0(t), q(xk, t) = qk(t), c(x, t0) = c0(x),

где c(x, t) — относительное отклонение плотности фильтрата от требуемого, q(x, t) —
относительное отклонение потока фильтрата, b∗(x, τ) — возмущение, характеризую-

щее мгновенное изменение количества фильтрата в пространстве; z∗(ξ, t) — возму-

щение, характеризующее локальное изменение концентрации фильтрата во времени.
Получена зависимость статистических характеристик состояния полигона ТБО

в зависимости от стохастических характеристик возмущений: математического ожи-
дания, дисперсии и корреляционной функции. Оценивание вектора состояния систе-

мы на основании наблюдения ее выхода с учетом случайных возмущений и погреш-

ности измерения приводит к задаче фильтрации. Одним из наиболее эффективных и
распространенных методов задачи фильтрации является фильтр Калмана. Для ис-

пользования дискретного фильтра Калмана непрерывное описание функций потока,

концентрации и возмущения заменено приближенным конечно-разностным. В общем
случае разностное уравнение, вырабатывающее задающие воздействия, может быть

записано в виде неоднородного уравнения [2]. Система уравнений для описания по-

тока или концентрации фильтрата записана в виде

x[k + 1] = Φ[k + 1, k] x[k] + f [k + 1, k] u[k] + g[k + 1, k] w[k],

y[k] = H[k] x[k] + v[k], при k = 0, 1, 2, . . . ,

где Φ[k +1, k] — переходная матрица, x[k] — вектор состояния, f [k +1, k] — матрица

управления, u[k] — вектор управления, g[k + 1, k] — матрица возмущений, w[k] —

вектор возмущений, H[k] — матрица измерений, v[k] — вектор шумов измерений.

Экспериментальное моделирование при фильтрации некоррелированного случай-
ного процесса образования фильтрата, имеющего сезонные колебания, показало удо-

влетворительные результаты по прогнозированию оценки и фильтрации помех.
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