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Согласно  [1] в  многоэтажных  зданиях  высо-
той 30 м и более следует предусматривать: 

– удаление из коридоров продуктов горения
при пожаре системами вытяжной противодымной 
вентиляции (ПДВ), 

– подачу наружного воздуха при пожаре си-
стемами приточной ПДВ в шахты лифтов. 

Для возмещения объемов удаляемых продук-
тов горения из коридоров, защищаемых вытяжной 
ПДВ, должны быть предусмотрены системы при-
точной ПДВ с естественным или искусственным 
побуждением. Компенсирующую подачу наруж-
ного воздуха (КПВ) посредством приточной ПДВ 
следует предусматривать отдельными системами. 

В том случае, если в коридорах многоэтажных 
зданий отсутствуют оконные проемы в наружных 
строительных конструкциях, КПВ осуществляется 
с помощью вертикальных шахт, выгораживаемых 
параллельно шахтам вытяжной ПДВ. Забор наруж-
ного воздуха в шахтах КПВ осуществляется в их 
верхней части. На этих шахтах устанавливаются 
клапаны избыточного давления или противопо-
жарные клапаны, открывающиеся при сработке ав-
томатики ПДВ. В [1] оговаривается местоположе-
ние дымоприемных устройств (клапанов) и шахт 
систем вытяжной ПДВ, но к расположению в про-
странстве коридора шахт и клапанов КПВ требова-
ния не предъявляются. Поэтому, очевидно, с точки 
зрения снижения стоимости строительно-монтаж-
ных работ обычно шахты вытяжной ПДВ и КПВ 
примыкают к друг другу. Но при таком расположе-
нии шахт при открытии на них клапанов невоз-
можно дымоудаление во всем коридоре системой 
вытяжной ПДВ. Поэтому, с целью обеспечения 

дымоудаления в коридоре при закрытых дверях 
выхода на незадымляемые лестничные клетки, 
предлагается размещать клапаны вытяжной ПДВ и 
КПВ на максимальном расстоянии друг от друга по 
длине коридора.  

Аэродинамические испытания систем ПДВ 
проводятся в соответствии с [2] при нормальных 
температурных условиях. В то же время в [1], опре-
деляющем требования по проектирования систем 
ПДВ, указывается, что при удалении из коридора 
дыма следует принимать его средний удельный вес 
6 Н/м3, при температуре 300 °С. При расчете аэро-
динамических характеристик вытяжной ПДВ учи-
тывается естественная тяга (перепад давления) по 
сети, обусловленная разностью температур в кори-
доре этажа пожара (300 °С) и наружным воздухом, 
которая способствует «вытяжке». Но эта же тяга в 
шахте КПВ будет снижать приток воздуха, что не-
возможно учесть при испытаниях. Приточная КПВ 
при может оказаться не эффективной. А это озна-
чает, что при пожаре перепады давления на закры-
тых дверях эвакуации могут превышать измерен-
ные при испытаниях. Очевидно, необходимо ис-
ключать влияние естественной «обратной тяги» по 
шахте КПВ при пожаре.  

Предлагается осуществлять подачу воздуха в 
шахту КПВ через воздухоприемное отверстие, 
располагаемое на первом посадочном этаже зда-
ния куда при сработке системы пожарной сигна-
лизации опускаются кабины лифтов. При этом в 
шахты лифтов подается наружный воздух. При 
проектировании приточной ПДВ в шахты лифтов 
в соответствии с нормативными документами 
двери шахт лифтов, а также все двери по ходу от 



15-я Международная научно-техническая конференция «Приборостроение – 2022»

122 

лифтов до выхода наружу открыты. Это означает, 
что на первый посадочный этаж поступает наруж-
ный воздух, который предлагается подавать в 
нижнюю часть шахты КПВ через открывающийся 
при пожаре клапан ПДВ, монтируемый под  
потолком. В этом случае естественная тяга будет 
способствовать притоку наружного воздуха по 
шахте КПВ.  

Этому техническому решению может способ-
ствовать и то обстоятельство, в соответствии с [3] 
при установке пожарных лифтов в группе с дру-
гими лифтами лифтовый холл на основном поса-
дочном этаже допускается не выгораживать.  

А это означает, что воздух беспрепятственно по-
падает на первый посадочный этаж здания. 
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Введение. В настоящее время активно развива-
ются методы применения нейронных сетей в зада-
чах управления. Большим недостатком современ-
ных нейросетевых регуляторов является отсут-
ствие теоретически обоснованной методики 
синтеза, гарантирующей устойчивость замкнутой 
системы по Ляпунову. В данной работе предлага-
ется подход к исследованию устойчивости систем 
управления с нейросетевым регулятором, в кото-
ром задача поиска функции Ляпунова для замкну-
той системы сводится к обучению дополнительной 
нейронной сети на данных, полученных в резуль-
тате решения задачи целочисленного линейного 
программирования (ЦЛП) [1, 2]. 

Структура системы управления. В работе 
рассматривается замкнутая дискретная система 
управления (рис. 1). 

Для обучения используется метод обратного 
пропуска ошибки через прямой нейроэмулятор 
dyn(xt, ut), поэтому на первом этапе обучается 
имитатор объекта управления [3, 4], основанный 
на нейронной сети, который описывается следую-
щим образом: 

xt+1 = f (xt,ut) = dyn(xt, ut) – dyn(x*, u*) + x*, (1) 

где xt – вектор состояния объекта управления в 
момент времени t, ut – значение управляющего 
сигнала в момент t, x* – точка равновесия си-
стемы, u* – значение управления в данной точке. 

Нейросетевой регулятор описывается следую-
щим образом: 

ut = r(xt) = r(xt) – r(x*) + u*, (2) 


