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 مروری بر کنترل یادگیر تکرارشونده
  2زادهمیثم یحییو  1زهرا مسعودی

 zahra@gmail.com139masoudi، گروه کنترل، واحد ابر کوه، دانشگاه آزاد اسلامی، ابرکوه، ایران 1
 گروه کنترل، واحد ابر کوه، دانشگاه آزاد اسلامی، ابرکوه، ایران 2

کرار شونده چه از لحاظ ای در این زمینه انجام گرفته است. بنابراین، کنترل یادگیر تتحقیقات گسترده تاکنون ILCاز زمان ابداع روش  - چکیده

ت کلی شاخهدر اینجا غیرممکن است. اما، در حال ILCهای های شگرفی داشته است. بدین دلیل معرفی تمام عملی و چه از لحاظ تئوری پیشرفت

ر قسمت اول، پس از معرفی کنترل یادگیر تکرار د گسسته تقسیم نمود.-وسته و زمانپی-زمان ILCت توان به دو صوررا می ILCهای گسترده 

نترل کای از طراحی مطابق با بدست آورده خواهد شد. قسمت دوم خلاصه PIDضرایب بهینه  ILCو تعریف مساله اساسی در  PIDشونده ازنوع 

ه است. قسمت آخر ( به آن پرداخت1996شود که)آستروم و پاناگوپولوز ، نه مورد بحث واقع میبا ضرایب متغیر بهی PIDیادگیر تکرار شونده ازنوع 

یار جامع است. ( بس2012قانون یادگیری در)اونز و سانگجون، باشد که درآمده است. ای از قانون کنترل مرتبه بالا میمربوط به توضیح خلاصه

 دهدبندی این فصل را خاتمه مینهایتاً جمع

 ، بهینه سازیPID،یادگیر،کنترل -د واژهکلی

 

 مقدمه -1

 یوسته خطی زیر را درنظر بگیرید:پ-سیستم زمان

 
                     ( ) ( ) ( )k kx t Ax t Bu t      

              ( ) ( )k ky t Cx t   

(1) 

زمانی ثابت را در بازه  kyوظیفه کنترل این است که خروجی 

 0,t T ( چنان تنظیم نماید که با افزایش تكرارهاk ،)

، شرط ILCتا حد ممكن ردیابی شود. در  dyخروجی مطلوب 

 های اساسی زیر نیاز است. 

 باشد.پذیر میپذیر و رویتسیستم کنترل (1

 شود.بازه زمانی ثابت انجام می هر آزمایش در (2

لت ماند. یعنی، حادر هر تكرار تنظیمات اولیه ثابت می (3

، در شروع هر تكرار به kx(0)اولیه سیستم هدف، 

 گردد.نقطه اولیه تنظیم می

 تحت این شرایط، اگر سیستم دارای درجه نسبی یك و یا کمتر

  ار شونده از نوع آریموتوباشد، یك طرح کنترل یادگیر تكر

 شود.بصورت زیر داده می

  1( ) ( ) ( )k k ku t u t e t   
(2) 

 

 

 

)که  ) ( ) ( )k de t y t y t  . یك ماتریس بهره یادگیری

قطری است که باید رابطه زیر را در تمام بازه زمانی  0,t T 

 تضمین نماید.
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(3) 

نامعادله زیر را برای تمام بازه  گردد اگر ین شرط برقرار میا

زمانی  0,t T تضمین کند 
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(4) 

.که 
i معرف عملگر نرم ،i ام است و 1,2,...,i   توجه .

ه به این نكته ضروری است که برای انتخاب بهره یادگیری داد

نیاز  Aبه اطلاعاتی در مورد ماتریس سیستم  (،4شده در )

ای نخواهیم داشت. در واقع از طریق دانستن برخی از پارامتره

سی ( را برر4توان شرط )، مانند درجه نسبی، میساختار سیستم

 نمود.


