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Valdymo algoritmai

]

Neseniai pastebeta, kad egzistuoja pakankamai didelis kiekis
sistemy sudaryty iS sujungty osciliatoriy, kurioms budingas
sinchronizacijos bistabilumas. Si savoka reiskia, kad tam tikrose
parametry ruozuose sistema gali turéti stabilias sinchronizuotg
(koherentine) ir nesinchronizuotg (nekoherentine) busenas.
Spéjame, kad sinchronizacijos bistabilumas gali buti budingas ir
neurony tinklams, kas paaisSkinty tinkly elgseng esant normaliai
zmogaus busenai (nekoherenting) ir epilepsijos priepuolio metu
(koherentiné).

Trukaus uzdelsto griztamojo rysio metodas
(TUGR)

Metodo esmé - atskirti matavimo ir sistemos veikimo stadijas laike,
Sitaip iSvengiant tiesioginio valdymo signalo poveikio matavimo
procesui. Metodg sudaro du etapai:

I) Sistemos generuojamas signalas jraSinéjamas j atminties
elementa;

II) Registracija iSjungiama ir jjungiama stimuliacija, kuri yra
proporcinga jrasytam signalui.

Darbo tikslas: siekiame panaikinti osciliatoriy sinchronizacija
arba Kitaip tariant iSvesti sistemg is stabilios koherentinés j
stabilia nekoherentin¢ busena.

I. Registracijos (laukimo) etapas II. Stimuliacijos (veikimo) etapas
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ISvada: sinchronizacijos bistabiluma galima suvaldyti

fazes postimio metodus.
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naudojant truky uzdelsta griztamaji rysj taip pat koordinuotos

0< mod (¢t,T,) < Ty Tw < mod (t,T,) < Ty + 74 = Tt

Fazés pasiskirstymo funkcijos evoliucija pries valdyma,

[ Modeliai

valdymo metu ir po jo:

Osciliatorius galime jsivaizduoti, kaip rutuliukus besisukancius
apskritimu. Tarpusavyje, jie saveikauja taip, kad fazés kitimas

apibréziamas:
J1=1"1

Cia ¢, - osciliatoriaus fazé, w;- savasis daznis, antrasis narys
deSinéje puseje apraso sujungima, o treciasis- isorine jega.
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Sinchronizacija jvertinama tvarkos parametru:
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Koordinuoto fazes postumio metodas (KFP)

Valdymo metu osciliatoriai veikiami keliais elektrodais, kuriais
paduodamas tas pats signalas, taCiau pastumta faze. Signalo daznis
artimas sinchronizuoty osciliatoriy dazniui, o fazés tolygiai
iSsidésciusios intervale [0;27]
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Fazés pasiskirstymo funkcijos evoliucija prieS valdyma,
valdymo metu ir po jo:

Bistabilios sistemos pavyzdys laisva sistema | K FP | laisva sistema
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