[bookmark: _GoBack]Оценка эффективности модели управления импульсным стабилизатором на основе обучения с подкреплением.
Сынянь Тао
Студент (магистр)
Московский государственный университет имени М.В.Ломоносова, 
Физический факультет, Москва, Россия
E–mail: 86taosinian@gmail.com

Импульсные стабилизаторы постоянного напряжения являются одним из важнейших функциональных узлов источников вторичного электропитания электронной и электротехнической аппаратуры различного назначения. Стабильность выходного напряжения импульсного стабилизатора является одним из его важнейших параметров. В настоящее время стабилизация напряжения импульсных стабилизаторов обеспечивается, в подавляющем большинстве случаев, посредством пропорционально-интегрально-дифференциальных регуляторов (ПИД-регуляторов). ПИД-регуляторы в целом являются эффективным средством стабилизации, однако обеспечение их устойчивости, заданного качества регулирования и настройка параметров – задачи весьма трудоёмкие и ресурсозатратные [1].
В наши дни, с развитием искусственного интеллекта, при реализации систем управления промышленными и техническими объектами всё большую эффективность показывают методы машинного обучения. Обучение с подкреплением (англ. Reinforcement learning, RL) – один из методов машинного обучения, в рамках которого обучающийся алгоритм, называемый агентом, взаимодействует с некоторой средой, оказывая на неё воздействия, которые можно рассматривать как управление средой. В процессе взаимодействия агент получает от среды сигналы подкрепления (обратную связь об эффективности производимых управляющих воздействий с точки зрения достижения цели управления), анализируя которые производит обучение [2, 3].
Цель настоящей работы — исследование на компьютерной модели эффективности алгоритма обучения с подкреплением для стабилизации напряжения импульсного стабилизатора. В работе проведено сравнение параметров стабилизированных сигналов напряжения при использовании ПИД-регулятора и регулятора на основе обучения с подкреплением.
Анализировались следующие параметры выходного напряжения импульсного стабилизатора: среднее значение напряжения, дисперсия, среднеквадратичное отклонение, время нахождения выходного напряжения вне заданного коридора отклонений. В результате сравнения установлено, что по всем анализируемым параметрам регулятор на основе обучения с подкреплением превосходит ПИД-регулятор более, чем на 30%.
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