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Управление плазмой в токамаке является одной из ключевых задач термоядерного синтеза 

в настоящее время. Применение нейронных сетей позволит разработать систему магнитного 

управления положением плазменного шнура в токамаке и осуществить само управление в 

режиме реального времени [1]. Положение и форма границы плазмы зависит от набора 

параметров, отвечающих за равновесие плазмы при заданных значениях токов в катушках 

полоидального поля, полного тока в плазме и профиля его плотности.  

Нейронная сеть применена для стабилизации положения плазменного шнура круглого 

сечения по большому радиусу. В качестве примера рассмотрена установка токамак Т-15МД. 

При работе нейронной сети, рассчитанные параметры сравниваются с их программными 

значениями и формируются результирующие сигналы отклонений, которые, в свою очередь, 

используются для коррекции величин токов в катушках полоидальной системы. Для этого 

используется алгоритм глубокого детерминированного обучения с подкреплением, который 

определяет оптимальную методику решения задачи [2]. 

В данной задаче для детерминированного обучения с подкреплением используется 

линейная модель плазмы, полученная с использованием кода DINA [3]. При получении 

линейной модели плазмы используется равновесная конфигурация плазмы круглого сечения, 

которая реализуется во время инициализации плазмы при физическом пуске токамака. 

Проведён сравнительный анализ управления положением плазменного шнура в токамаке с 

использованием нейронной сети и управления со стандартным PID-регулятором.  

Преимущество применения нейронной сети в задачах магнитного управления появляется 

при управлении формой, током и положением шнура одновременно, когда регулятор 

управления становится матричным и для его разработки потребуются специальные знания и 

методы, а также будет необходима ручная корректировка матричного регулятора для каждой 

точки сценария токамака.  

Нейронная же сеть позволит разработать матричное управление для всего сценария. 
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