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摘 要
: 对连续非线性系统的迭代学习控制方法进行了讨论

,

充分利用了系统以前控制经验

的信息
,

将输人信号和输出信号作为一个整体来研究
,

证明了所给的控制算法是全局收敛的
,

且有理想的 目标跟踪
.

克服了目前这一研究领域中所存在的一些缺陷和不足
,

为相应问题的

研究提供了一条新的途径
.
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学习控制方法是控制理论 中新发展起来的一个新方法 [ `〕
,

已经受到控制界的广泛关

注
,

近年来
,

人们对它进行了大量的研究
.

学习控制方法的主要特点是不需要控制系统的

精确描述
,

只是利用控制系统先前的控制经验
,

自动调节不理想的输人信号
,

使被控对象

产生期望的运动
.

由于迭代学习控制方法的基本理论还没有完全建立
,

因此 目前的研究中

还存在着一些不足
,

如学习控制不收敛而导致 目标跟踪精度太差〔2
一 4

从 学习控制过程只是

局部收敛而不是全局收敛 〔5 一 7〕等
.

本文提出了一种新的迭代学习控制算法
,

该算法较充分

地利用 了系统先前控制经验的信息
,

通过整体考虑输人信号和输出信号
,

证明了所给算法

的全局收敛性
.

1 新算法及问题的转化

考虑如下形式的非线性系统
:
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式中
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与与 L。 不是具体知道的
.

我们的迭代学习控制算法如下
:
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我们将转化成某一系统的渐近稳定性 问题
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系统( ) 6的稳定性分析
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本文对非线性系统的迭代学习控制问题进行 了较深人 的研究
,

给出了一种新的迭代学

习控制算法
,

该算法较充分地利用了系统以前控制经验的信息 在处理方法上
,

将输人信号

“ *
( t) 和输出信号 y *

(动作为一个整体 ( uk ( t )
,

y *
( t ) ) 来研究

,

使得所考虑 的控制算法是全

局收敛的
,

且有理想的 目标跟踪
.

本文的研究克服了目前这一研究领域中所存在的一些缺陷

和不足
,

为相应 问题的研究提供了一条新的途径
.
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