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Билет №15 

1. Понятие об адаптивных системах управления. Общие принципы 

построения адаптивных систем управления. 

Адаптивное управление — совокупность методов теории управления, позволяющих 

синтезировать системы управления, которые имеют возможность изменять 

параметры регулятора или структуру регулятора в зависимости от изменения параметров объекта 

управления или внешних возмущений, действующих на объект управления. Подобные системы 

управления называются адаптивными. Адаптивное управление широко используется во многих 

приложениях теории управления. 

По характеру изменений в управляющем устройстве адаптивные системы делят на: 

 самонастраивающиеся (изменяются только значения параметров регулятора) 

 самоорганизующиеся (изменяется структура самого регулятора). 

По способу изучения объекта системы делятся на: 

 поисковые 

 беспоисковые. 

В первой группе особенно известны экстремальные системы, целью управления которых 

является поддержание системы в точке экстремума статических характеристик объекта. В таких 

системах для определения управляющих воздействий, обеспечивающих движение к экстремуму, к 

управляющему сигналу добавляется поисковый сигнал. Беспоисковые адаптивные системы 

управления по способу получения информации для подстройки параметров регулятора делятся на: 

 системы с эталонной моделью (ЭМ) 

 системы с идентификатором, в литературе иногда называют, как системы с 

настраиваемой моделью (НМ). 

Адаптивные системы с ЭМ содержат динамическую модель системы, обладающую требуемым 

качеством. Адаптивные системы с идентификатором делятся по способу управления на: 

 прямой 

 косвенный(непрямой). 

При косвенном адаптивном управлении сначала делается оценка параметров объекта, после 

чего на основании полученных оценок определяются требуемые значения параметров регулятора и 

производится их подстройка. При прямом адаптивном управлении благодаря учёту взаимосвязи 

параметров объекта и регулятора производится непосредственная оценка и подстройка параметров 

регулятора, чем исключается этап идентификации параметров объекта. По способу достижения 

эффекта самонастройки системы с моделью делятся на: 

 системы с сигнальной (пассивной) 

 системы с параметрической (активной) адаптацией. 

В системах с сигнальной адаптацией эффект самонастройки достигается без изменения 

параметров управляющего устройства с помощью компенсирующих сигналов. Системы, сочетающие 

в себе оба вида адаптации называют комбинированными. 
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2. Понятие наблюдаемости и управляемости. Критерии наблюдаемости и 

управляемости. Матрицы Фрабениуса и управляемое каноническое 

представление, управляемая форма Луенбергера, идентификационное 

каноническое представление, наблюдаемая форма Луенбергера. 

Понятие наблюдаемости и управляемости. Критерии наблюдаемости и 

управляемости. Матрица Фробениуса и управляемое каноническое представление 

(управляемая форма Луенбергера). 

Процесс G называют управляемым если на каждую переменную состояния G можно 

целенаправленно воздействовать с помощью неограниченного сигнала управления u(t) в течении 

конечного времени.  

Процесс G называют наблюдаемым если каждая переменная состояния процесса 

обуславливает изменение некоторых выходных переменных процесса. 

 

Критерии наблюдаемости и управляемости 
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Идентификационное каноническое представление (наблюдаемая форма Луенбергера). 

Например, применяется также идентификационное каноническое представление (ИКП), или 

наблюдаемая форма Луенбергера, при котором матрица А является транспонированной матрицей 

Фробениуса, а С = [0, . . . 0 , 1 ] .  
 

 


