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К типовым принято относить пропорциональ-

ный (П), интегральный (И), пропорционально-интег-
ральный (ПИ), пропорционально-дифференциаль-
ный (ПД) и пропорционально-интегрально-диффе-
ренциальный (ПИД) законы регулирования. Когда-то
их абсолютное доминирование в промышленной авто-
матике объяснялось простотой технической реализа-
ции. Однако времена изменились, возможности управ-
ляющей вычислительной техники неизмеримо возрос-
ли, теория управления продвинулась в дали многомер-
ных пространств, а простейшие типовые законы регу-
лирования, причем большей частью в их одномерном
варианте, как и прежде, остаются основным оружием в
арсенале инженера "автоматчика". Проанализируем
причины этой, казалось бы, странной ситуации.

Большую группу объектов промышленной авто-
матизации составляют ТП переработки материаль-
ных потоков в ту или иную конечную продукцию пу-
тем разного рода технологических операций (смеши-
вание, разделение, нагрев, измельчение и т. д.).
При этом наиболее распространенные и достаточно
эффективно решаемые задачи автоматизации связа-
ны с поддержанием расходов отдельных материалов
(сырья, полупродуктов, топлива и т. д.) на заданных
уровнях. Теоретической основой решения этих задач
служит классическая теория управления одномерны-
ми динамическими системами. Прежде всего, имен-
но здесь хорошо зарекомендовали себя типовые зако-
ны управления с обратной связью по отклонению вы-
ходной переменной от задания. При правильной на-
стройке они наиболее рациональным образом соче-
тают быстроту реакции (П-составляющая) с осмот-
рительностью (И-составляющая) и элементами про-
гноза будущего (Д-составляющая). 

Возникает, однако, вопрос – кто и каким образом
должен формировать задания многочисленным дози-
рующим устройствам? Экономическая эффективность
ТП в большой мере определяется тем, насколько ра-
ционально выбраны и насколько стабильно поддер-
живаются на выбранных уровнях режимные парамет-
ры процессов (температуры, давления, разрежения,
химический состав и т.д.). Иногда удается расчленить
сложную задачу совместного выбора и стабилизации
характеристик процесса на ряд более простых задач
автономного управления. Такая возможность возника-
ет, когда изменением расхода одного материала можно
привести в норму отклонение какого-либо одного по-

казателя управляемого процесса, не влияя при этом на
остальные стабилизируемые показатели (например,
регулирование температуры подачей топлива или ста-
билизация тонкости помола воздействием на расход
измельчаемого материала). В этих благоприятных ва-
риантах также эффективно используются одномерные
типовые регуляторы в контурах управления каскадных
систем. Управляющими воздействиями выходных кас-
кадов таких систем служат задания на расходы матери-
алов, которые, в свою очередь, являются объектами
стабилизации для предшествующих каскадов. К сожа-
лению, значительная часть встречающихся в практике
автоматизации процессов плохо поддается расчлене-
нию на независимые контуры, и тогда возникают зада-
чи управления многосвязными динамическими объ-
ектами. Сложность управления такими многомерны-
ми объектами определяется наличием перекрестных
связей, когда каждое из ряда управляющих воздейст-
вий вызывает изменение каждой из ряда выходных пе-
ременных.

Казалось бы, именно в подобной ситуации и
должна применяться современная теория управления
многомерными системами, однако в силу ряда осо-
бенностей промышленных объектов автоматизации
ее основные методы плохо приспособлены для непо-
средственного применения на практике [2]. Почему?

Кроме уже упомянутых перекрестных связей к
главным особенностям, затрудняющим анализ и син-
тез систем управления промышленными объектами,
можно отнести запаздывание в каналах передачи уп-
равляющих воздействий, сложный и изменяющийся
во времени характер динамических зависимостей вы-
ходных переменных от управляющих и возмущаю-
щих воздействий, случайный и изменяющийся во
времени характер действующих на технологический
объект неконтролируемых возмущающих воздейст-
вий, наличие жестких ограничений на изменение как
выходных переменных, так и управляющих воздейст-
вий, значительные измерительные шумы в системе
контроля переменных, характеризующих управляе-
мые процессы.
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Àíàëèçèðóþòñÿ òðóäíîñòè ïðèìåíåíèÿ èçâåñòíûõ ìåòîäîâ òåîðèè óïðàâëåíèÿ äëÿ òèïè÷íûõ îáúåêòîâ ïðîìûøëåííîé àâ-
òîìàòèçàöèè. Ðàññìàòðèâàåòñÿ ìåòîä ðàñ÷åòà ïàðàìåòðîâ òèïîâûõ ðåãóëÿòîðîâ äëÿ ìíîãîñâÿçíûõ îáúåêòîâ ñ ðàçëè÷íîé
èíåðöèîííîñòüþ è çàïàçäûâàíèåì â êàíàëàõ ïåðåäà÷è óïðàâëÿþùèõ âîçäåéñòâèé, áàçèðóþùèéñÿ íà êîìïëåêñíîì ïðè-
ìåíåíèè òåîðèè óïðàâëåíèÿ è êîìïüþòåðíîãî èìèòàöèîííîãî ìîäåëèðîâàíèÿ1.

Что нужно, чтоб пирог испечь?
Мука, вы скажете, и печь,
Да сахар, яйца, молоко.
Испечь пирог совсем легко.
Лишь было б только для кого
Испечь его.

Н. Нутрихина

1Статья подготовлена по материалам доклада [1]



Наиболее действенными методами современной
теории управления являются методы анализа и син-
теза линейных многомерных систем в пространстве
состояний [3], однако они плохо приспособлены для
учета запаздываний и жестких ограничений и, кроме
того, обычно приводят к алгоритмам, использующим
производные высоких порядков от контролируемых
переменных, оценка которых с приемлемой точнос-
тью затруднена в условиях сильно зашумленных из-
мерений. Нередко проблематичным оказывается и
описание сложного технического объекта в форме
линейных дифференциальных уравнений, которое
необходимо для применения большинства доступных
инженеру методов современной теории. Для много-
мерных систем с запаздыванием можно построить
компенсатор, аналогичный упредителю Смита [4],
где в характеристическом уравнении замкнутой сис-
темы так же, как и в одномерном случае, не будет чле-
нов с запаздыванием. Однако в отличие от одномер-
ной задачи, где синтез компенсатора фактически сво-
дится к прогнозу выхода на время запаздывания, в
многомерном варианте компенсация связана с про-
гнозом некоторых "фиктивных" характеристик состо-
яния в определенные моменты времени. Подобная
искусственная конструкция затрудняет понимание
работы, а соответственно и процесс настройки мно-
гомерного упредителя Смита. Необходимо отметить
и тот факт, что запаздывания не будут влиять на ус-
тойчивость замкнутой системы лишь в том случае,
когда модель управляемого процесса абсолютно
адекватна ему. На практике это трудно осуществимо,
поэтому компенсация запаздываний не является пол-
ной, и реальный эффект управления может оказаться
существенно ниже расчетного. 

В условиях, когда мощные методы современной
теории управления "пасуют" перед "неприятными"
особенностями реальных промышленных объектов,
разработчики нередко вынуждены обращаться к про-
веренным десятилетиями практики автоматизации
типовым регуляторам, поскольку они просто реали-
зуются средствами проектирования SСADA-систем,
не предъявляют жестких требований к знанию моде-
ли объекта управления и не требуют вычисления про-
изводных высокого порядка (наиболее распростра-
ненный ПИ-регулятор вовсе не требует вычисления
производных), что чревато значительными погреш-
ностями в условиях сильных измерительных помех. 

Здесь разработчиков или наладчиков систем на
объекте могут ждать, однако, серьезные трудности.
Обычный способ введения связей от каждого из регу-
лируемых параметров к соответствующему управля-
ющему воздействию (автономная система регулиро-
вания) при наличии перекрестных связей и запазды-
ваний в объекте может привести к снижению качест-
ва управления вплоть до неустойчивости из-за того,
что каждый контур управления может создавать воз-
мущения для других контуров. Введение же типовых
обратных связей в "перекрестных" каналах приводит

к резкому усложнению задачи настройки параметров
многомерного регулятора. В результате, судя по дан-
ным обследования фирмы Honeywell, лишь треть
контуров промышленных систем управления работа-
ет с нормальными настройками – остальные с ослаб-
ленными настройками или практически разомкнуты-
ми обратными связями [5].

Îáùåå íàïðàâëåíèå ðåøåíèÿ
èíæåíåðíûõ çàäà÷ óïðàâëåíèÿ

В качестве перспективного направления сближе-
ния высокоматематизированной управленческой на-
уки и прагматичной инженерной практики предлага-
ется комплексное применение методов теории воз-
мущений, идей декомпозиции, эвристических про-
цедур и цифрового имитационного моделирования
управляемых ТП [3, 6, 7]. Суть подхода состоит в том,
что вначале рассматривается базовая упрощенная
(идеализированная) постановка задачи. Отсутствие
учета практически важных, но не очень принципи-
альных условий позволяет использовать для решения
этой порождающей задачи известные методы теории
управления. Затем полученное базовое решение мо-
дифицируется с учетом первоначально неучтенных
особенностей реальной задачи на основе предшест-
вующего опыта и с широким использованием имита-
ционного моделирования для проверки инженерных
"изобретательских" решений эвристического харак-
тера. Для облегчения подобных модификаций служит
расчленение (декомпозиция) сложной исходной за-
дачи на относительно самостоятельные более про-
стые задачи. Попробуем применить данный общий
подход для решения задачи расчета параметров типо-
вых законов управления в многосвязных системах.

Èäåÿ êîìáèíèðîâàííîãî ìåòîäà
íàñòðîéêè ìíîãîìåðíûõ òèïîâûõ ðåãóëÿòîðîâ

Оптимальная настройка параметров регуляторов
заданного порядка и, в частности, типовых регулято-
ров для многомерных систем с перекрестными связя-
ми представляет собой одну из трудных задач теории
управления. И здесь на помощь инженеру может
прийти эвристика. Так, например, развивая результа-
ты работы [8], можно предложить метод настройки
многомерных ПИ и ПИД-регуляторов для управле-
ния многосвязными инерционными объектами с за-
паздыванием, который для определенности будем на-
зывать комбинированным. Рассматривается наиболее
сложный случай, когда запаздывание и инерцион-
ность по различным каналам передачи управляющих
воздействий могут иметь существенно различные зна-
чения. Суть метода состоит в том, что вектор управля-
ющих воздействий формируется в каждый момент
времени в виде линейной комбинации двух составля-
ющих, каждая из которых представляет собой выход
"порождающего" (то есть соответствующего в той или
иной мере упрощенной структуре объекта) многомер-
ного типового регулятора. Настройки первого типо-
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вого регулятора соответствуют объекту, полученному
из исходного путем пренебрежения перекрестными
связями. Второй типовой регулятор настраивается на
управление объектом, совпадающим с исходным в
статике, но отличающимся поведением в динамике за
счет замены различных по каналам управления дина-
мических операторов единым динамическим звеном с
определенным образом сформированными парамет-
рами. Настройки каждого из составляющих регулято-
ров просто рассчитываются на основе тех или иных
известных методик одномерной теории управления, а
скалярный коэффициент, определяющий вклад каж-
дого из вспомогательных регуляторов в комбиниро-
ванную структуру, предлагается искать либо аналити-
чески, с помощью так называемой матрицы Бристоля
[4], либо на имитационной модели управляемого про-
цесса, осуществляя поисковую минимизацию целе-
вой функции. Подобная комбинированная структура
позволяет сочетать быстроту реакции автономного по
каналам управления регулятора первого типа с воз-
можностью учета перекрестных связей более "осто-
рожным" регулятором второго типа.

Íàñòðîéêà îäíîìåðíûõ òèïîâûõ
ðåãóëÿòîðîâ ïî ñõåìå äèíàìè÷åñêîé êîìïåíñàöèè

Для конкретизации намеченной схемы необходи-
мо предварительно выбрать какой-либо метод расче-
та параметров типовых одномерных регуляторов.
Предложим для этой цели схему расчета, базирующу-
юся на широко известной идее динамической ком-
пенсации [3]. Суть метода, который можно назвать
компенсационным, состоит в расчете таких парамет-
ров настройки регулятора, которые обеспечивают
идентичность поведения замкнутой системы опреде-
ленному эталонному образцу, который, в свою оче-
редь, автоматически выбирается в зависимости от
структуры модели объекта, заданного типа регулято-
ра и заданного вида критерия оценки качества управ-
ления [9]. Ввиду широкого распространения в про-
мышленной автоматике одномерных систем автома-
тического регулирования данная схема расчета может
представлять и самостоятельный интерес.

Рассмотрим традиционную схему управления с
отрицательной обратной связью (рисунок).

В такой системе выходная переменная y(t) связана
с задающим воздействием y*(t) и приведенным к вы-

ходу возмущающим воздействием n(t) известным со-
отношением:

y = Hзамк(p)n + [1 – Hзамк(p)]y*, (1)

где передаточная функция замкнутой системы Hзамк(p)
выражается через передаточные функции объекта уп-
равления H(p) и регулятора W(p) в виде:

. (2)

Отсюда можно заключить, что вид переходных
процессов отработки возмущающих и задающих воз-
действий в замкнутой системе управления полностью
определяется произведением передаточных функций
объекта и регулятора. Следовательно, чтобы обеспе-
чить заданное поведение некоторого управляемого
объекта, идентичное поведению выбранного по тем
или иным соображениям эталонного объекта
H

эт
(p)при подаче на него управляющих воздействий

от выбранного по тем или иным соображениям эта-
лонного регулятора W

эт
(p), достаточно рассчитать

передаточную функцию регулятора по формуле:

. (3)

В соответствии с рассмотренной схемой компенса-
ционного метода получены соотношения для расчета
параметров типовых регуляторов для распространен-
ных структур систем управления, а именно:

1) инерционного объекта первого порядка с запазды-
ванием, управляемого: а)ПИ- и б) ПИД- регулятором;

2) астатического инерционного объекта с запазды-
ванием, полученного последовательным соединени-
ем объекта типа (1а) с интегрирующим звеном, уп-
равляемого пропорционально-дифференциальным
(ПД) регулятором.

При этом в качестве эталонной системы фигури-
рует безынерционный объект с чистым запаздывани-
ем, управляемый И- или ПИ-регулятором (табл. 1). 

Для определения численных значений коэффици-
ентов kn

эт
и kи

эт
, необходимых для расчета по форму-
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лам, приведенным в последнем столбце табл. 1, следу-
ет воспользоваться соответствующими данными
табл. 2. Они получены в результате поисковой мини-
мизации трех употребительных критериев качества уп-
равления при имитации соответствующих эталонных
систем в программной среде MATLAB-SIMULINK
путем подачи ступенчатых возмущений на динамичес-
кую модель соответствующей замкнутой системы.

Изложенный метод дает возможности быстрого рас-
чета параметров типовых регуляторов, причем найден-
ные настройки обеспечивают устойчивую работу систем
и приемлемое качество управления. Важно подчеркнуть,
что предлагаемый способ позволяет по той же схеме ис-
пользовать для расчета типовых регуляторов и другие ин-
женерные показатели, например, минимизировать инте-
гральный квадратичный критерий при ограничениях на
перерегулирование и (или) колебательность переходных
процессов. Сходная методика может быть использована
для настройки типовых регуляторов применительно к
инерционным объектам с запаздыванием, функциони-
рующим в условиях случайных возмущений [10].

Êîìáèíèðîâàííûé ìåòîä
íàñòðîéêè ìíîãîìåðíûõ òèïîâûõ ðåãóëÿòîðîâ

Рассмотрим задачу настройки многомерного регу-
лятора, предназначенного для стабилизации много-
связного объекта с l выходными переменными и l уп-
равляющими воздействиями. Полагая, что каждое
управляющее воздействие оказывает влияние на каж-
дую выходную переменную, будем рассматривать ли-
нейную динамическую модель объекта управления

. (4)

Будем также считать, что каждое управляющее
воздействие формируется с учетом отклонений от за-
дания каждой из выходных переменных по правилу

. (5)

Тогда уравнения системы "объект – регулятор", за-
писанные в векторно-матричной форме, примут вид:

y = H(p) u + n, u = W(p) (y * – y). (6)

Далее конкретизируем задачу, полагая, что дина-
мика по каналам передачи управляющих воздействий
описывается наиболее распространенной в промыш-
ленной автоматике моделью инерционного звена с
запаздыванием:

, (7)

а для управления по отклонению используются либо
ПИ-регуляторы:

, (8)

либо ПИД-регуляторы:

. (9)

Для характеристики качества управления будем,
например, использовать интегральный квадратич-
ный показатель, а для неконтролируемых возмуще-
ний n примем модель наиболее сложных для отработ-
ки ступенчатых воздействий. 

В соответствии с изложенной схемой комбиниро-
ванного метода сформируем закон управления в виде:

W(p) = ρW
(1)

(p) + (1 – ρ)W
(2)

(p), (10)

где W
(1)

(p) и W
(2)

(p) – передаточные матрицы вспо-
могательных регуляторов, имеющие ту же структуру,
что и передаточные матрицы (8) и (9), а ρ – подлежа-
щий выбору весовой коэффициент, причем ρ ∈ [0, 1].

Диагональная передаточная матрица W
(1)

(p) со-
ставляется из передаточных функций автономных ре-
гуляторов, причем их параметры могут быть опреде-
лены по любой из известных расчетных схем [3]. В ча-
стности, может быть использован рассмотренный
компенсационный метод, когда параметры регулято-
ра выбираются из условия соответствия передаточ-
ной функции замкнутой системы управления задан-
ному эталонному образцу. Тогда, следуя изложенной
методике, рекомендуется принять:

W
(1)

(p) = diag{w11
(1)

,…,wnn
(1)

},

где wii
(1)

(p) = aii
(1)

+ bii
(1)

/p + cii
(1)

p, (11)

причем параметры автономных регуляторов опреде-
ляются с использованием табл. 1 и 2 по формулам:

(12)

или

(13)

для ПИ и ПИД-регуляторов соответственно.
Как уже говорилось, передаточная матрица W (2)

(p)
формируется для регулирования объекта, имеющего
ту же матрицу статических коэффициентов усиления,
что исходный объект (7), но единую динамику по
всем каналам управления, то есть
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. (14)

Динамические показатели в (14) определяются по
правилу:

. (15)

Расчет параметров многомерного ПИД-регулято-
ра W

(2)
(p) для объекта H

(2)
(p) по методу динамичес-

кой компенсации приводит к соотношениям

W
(2)

(p) = [H(0)]
-1

(a
(2)

+ b
(2)

/p + c
(2)

p), (16)

где  
или

(17)

для ПИ и ПИД-регуляторов соответственно.
Выбор T

(2)
и τ(2)

по правилу (15) соответствует мини-
мизации коэффициентов усиления регулятора a

(2)
, b

(2)
и

c
(2)

, что, в свою очередь, ведет к повышению "осторож-
ности" при формировании управляющих воздействий.

Что касается определения весовых коэффициен-
тов ρ в комбинированном регуляторе (10), то оно мо-
жет осуществляться различным образом. Первый из
рассматривавшихся способов предполагает исполь-
зование для расчета ρ так называемой матрицы Брис-
толя, которая характеризует степень связности мно-
гомерного объекта [5]:

. (18)

Руководствуясь тем, что данная матрица имеет тем
большую диагональную доминантность, чем меньше
влияние перекрестных связей, можно принять для
расчета ρ правило:

(19)

В соответствии с этим правилом доля автономного
регулятора W

(1)
(p) во взвешенной сумме (10) тем выше,

чем слабее перекрестные связи в объекте управления.
Другой способ определения значения ρ заключа-

ется в поиске данного весового коэффициента из ус-
ловия оптимизации того или иного показателя каче-
ства управления объектом (7) при использовании ре-
гулятора (10). Такую оптимизацию удобнее всего про-
изводить путем имитационного моделирования за-
мкнутой системы управления с применением какого-
либо из известных пакетов прикладных программ,
например, SIMULINK. 

Для опробования предложенных способов настройки
параметров многомерных типовых регуляторов был вы-
полнен ряд численных экспериментов на имитационной
модели применительно к двумерному объекту типа (7),
то есть при l = 2. При этом имитировалась работа замк-
нутой системы управления при различных соотношени-
ях коэффициентов усиления, инерционности и запазды-

вания по разным каналам управления. Расчет коэффи-
циентов ПИ и ПИД-регуляторов выполнялся по форму-
лам (11 – 17), а весовой коэффициент ρ определялся дву-
мя рассмотренными выше способами. Во всех вариантах
рассчитанные по предлагаемой методике регуляторы
обеспечивали устойчивую работу замкнутой системы и
отработку приведенных к выходу ступенчатых возмуще-
ний. Некоторые результаты этих имитационных экспе-
рименов, относящиеся к управлению с помощью ПИ-
регуляторов, представлены в табл. 3.

Из данных таблицы видно, что в случае диаго-
нальной доминантности матрицы статических коэф-
фициентов усиления (объект 1, слабые перекрестные
связи) и в случае перекрестных связей лишь по одно-
му каналу управления (объект 2) расчет   обоими спо-
собами дает близкие результаты, однако при сильных
перекрестных связях по двум каналам управления
(объект 3) результаты могут ощутимо различаться.
На основании приведенных и иных результатов ис-
следования можно сделать вывод, что существенно
более простой способ сугубо аналитических расчетов,
основанный на использовании матрицы Бристоля,
может применяться для ориентировочных оценок па-
раметров регуляторов, в то время как магистральным
направлением является оптимизация ρ на основе
имитационного моделирования. Именно оно позво-
ляет максимально приблизить модель управляемого
процесса к реальности, учесть всевозможные ограни-
чения, исследовать чувствительность системы к не-
избежным неточностям математического описания.
Вся процедура расчета параметров многомерного ре-
гулятора, включая сравнение автоматически запуска-
емых моделей по заданному критерию и отбор налуч-
шего взвешивающего коэффициента ρ, может быть
полностью автоматизирована, например, путем ее
реализации в программной среде MATLAB-
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SIMULINK. Наконец, именно в таком варианте, ког-
да поисковой оптимизации подлежит всего один па-
раметр, метод хорошо приспособлен к подстройке на
действующем объекте.

Ìîäèôèêàöèè êîìáèíèðîâàííîé
ñõåìû íàñòðîéêè òèïîâûõ ðåãóëÿòîðîâ

Можно предложить несколько модификаций комби-
нированного метода, нацеленных на улучшение характе-
ристик рассчитываемых с его помощью регуляторов. Од-
на из них заключается в том, что при формировании со-
ставляющей W

(2)
(p) используются не ПИ или ПИД-регу-

ляторы с определенным образом рассчитываемыми наст-
ройками, а И-регулятор с оптимизируемым коэффициен-
том усиления. Для этого в (16) полагаются равными нулю
коэффициенты a

(2)
и c

(2)
, а коэффициент усиления И-регу-

лятора b
(2)

определяется путем поисковой оптимизации с
применением имитационного моделирования. В свою
очередь, такая оптимизация может выполняться в двух ва-
риантах: поочередно, когда вначале ищется значение b

(2)
,

оптимизирующее работу системы управления для исход-
ного объекта (7), а затем уже осуществляется поиск опти-
мального значения ρ, или одновременно, когда осуществ-
ляется двумерный поиск оптимальной пары b

(2)
и ρ для ис-

ходного объекта (7), замкнутого комбинированным регу-
лятором (10). Другая модификация заключается в том, что
скалярный параметр ρ в ключевом соотношении (10) за-
меняется диагональной матрицей . Все модифициро-
ванные схемы увеличивают размерность задачи поиско-
вой оптимизации весовых коэффициентов, но за счет это-
го происходит повышение качества управления.

Çàêëþ÷åíèå
Преимущества комбинированной схемы настройки

параметров типовых регуляторов, в особенности для мно-
госвязных объектов, заключаются в резком снижении
объема перебора вариантов при поисковой оптимизации
параметров типовых регуляторов, а также – в принципи-
альных возможностях всестороннего учета особенностей
реальных объектов (неточность и нелинейный характер
моделей, ограничения на переменные, случайный харак-
тер возмущений) и оптимизации параметров регуляторов
по различным критериям качества управления.

Имитационное исследование рассмотренного в дан-
ной работе комбинированного метода управления для
двумерных объектов с различными соотношениями дина-
мических характеристик, подверженных как детермини-
рованным, так и случайным возмущениям в вариантах
точного и неточного знания характеристик объекта под-
твердило его работоспособность. Вместе с тем, необходи-
мы дальнейшие модельные исследования и "обкатка" на
практике, и автор заинтересован в сотрудничестве в этих
направлениях, поскольку в соответствии с эпиграфом хо-
тел бы, чтобы испеченный им пирог был востребован.
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Ãëàâíàÿ ïðîìûøëåííàÿ ÿðìàðêà â Ðîññèè
23-26 октября 2007 г. в Москве на ВВЦ состоится VI Все-

российская (Федеральная") промышленная ярмарка и I Все-
российский конгресс "Промышленная политика Россий-
ской Федерации", организаторами которой являются Пра-
вительство РФ, Министерство промышленности и энерге-
тики РФ, Министерство экономического развития и торгов-
ли РФ и Министерство регионального развития РФ.

Концепция ярмарки представляет собой сочетание взаи-
мосвязанных специализированных выставок и тематических

экспозиций. Самым значимым событием VI Всероссийской
(Федеральной) промышленной ярмарки станет выставка "Ин-
тертехсалон 2007". В этом году в "Интертехсалоне" объединятся
в единое целое: технологии  автоматизации производственных
процессов, современные информационные технологии  и ро-
ботизированные интеллектульные системы. Получит дальней-
шее развитие тематическое направление, посвященное аэро-
космическим технологиям, автоматизации и информацион-
ным технологиям в аэрокосмической отрасли.

Http://www.miif.ru




