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((摘(要!针对一类正则#无脉冲的线性连续广义系统采取迭代学习控制策略$通过
!

范数给出了系统在

开闭环GHI型学习率下的收敛性条件%最后$通过仿真算例验证了所提方法的有效性和优越性+

关键词!广义系统%开闭环%GHI%迭代学习控制
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迭代学习控制!H<4P;<2:4Q4;P/2/0-%/<P%&#HQ-"是智能控制领域中具有严格数学描述的一个重要分支%#&

#

它以不同的角度构造控制率#利用先前的控制经验和跟踪误差信号#对控制量进行修正#达到被控对象在短

时间内能够实现有限区间上的跟踪任务#克服了一些传统控制方法难以逾越的困难+自 OP2R%<%等人提出迭

代学习控制以来#针对该算法的研究吸引了很多学者的注意#同时也取得了很多丰硕成果+但多针对正常系

统#针对被控对象为广义系统的迭代学习控制则相对研究较少%!#K&

+田森平等%J&针对线性广义系统#利用系

统前馈信息#研究了GHI型开环迭代学习控制$阮小娥等%D&针对线性定常系统#提出了具有反馈信息的 GI

型迭代学习控制律#并采用S%7/0不等式理论得到其在 Q4T48074NU 范数意义下收敛性条件$李必文%A&针对

线性定常广义系统#利用矩阵理论和微分不等式方法研究了在G型'GI型和GHI型学习律作用下的迭代控

制及其收敛性+

以上HQ-研究内容主要采用单一的开环或闭环形式#对于简单系统具有很好的跟踪性能+但是#在实际

工业过程中#还存在一些奇异摄动对象#如冷轧机的工业控制'化学扩散反应等#传统的HQ-往往很难得到较

好的控制性能+因此#此处在前人研究的基础上#详细探讨一类广义系统的开闭环GHI迭代学习控制#同时利

用前馈和反馈信息#克服开环下对初始误差敏感#系统不够稳定和闭环下系统振荡的缺点#并基于
!

范数推

导其收敛性条件$最后通过仿真#以验证该算法的有效性和优越性+

#(问题描述

#+#(被控对象模型

考虑如下形式的线性连续广义系统
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#/!(控制学习率

考虑开闭环GHI型迭代学习率#具体形式如下
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考虑一种电网系统模型)
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W@/A 时#系统为开环GHI迭代学习控制#误差均方根曲线如图 !!T"所示/

图 #(开闭环GHI型迭代学习控制跟踪和误差均方根曲线

图 !(闭环和开环GHI型迭代学习控制误差均方根曲线

从图 # 看出#开闭环GHI型迭代学习控制输出能有效地跟踪期望轨迹#且效果良好#仅迭代 K 次就完成

了对期望轨迹的跟踪/而从图 ! 中看出#开环和闭环分别要经过 #J 次和 D 次才能完成#开闭环学习率收敛速
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度明显要快于开环和闭环控制/

J(结束语

在一定的假设条件下#讨论了一类广义系统的开闭环型GHI迭代学习控制问题#得到了广义系统在该学

习率下收敛性条件#通过仿真算例可知#此处所提方法是可行且有效的+
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