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стемы управления 

метода синтеза, основанного на примене-

Теоретический и практический интерес представляет решение задачи 
синтеза адаптивных систем управления с явно-неявной эталонной моделью 
для объектов, коэффициенты которых являются нелинейными и нестацио-
нарными ункциями.  

В данной работе для таких объектов рассмотрен один из возможных 
подходов  построению беспоисковых систем прямого адаптивного управ-
ления. Их разработка основана на использовании критерия гиперустойчи-
вости и применении специальных алгоритмов параметрической настройки 
адаптивных регуляторов, впервые предложенных для линейных объектов с 
периодическими коэффициентами в статье [1] и использованных при по-
строении  систем управления циклического действия в работе 
[2].  
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АДАПТИВНОЕ УПРАВЛЕНИЕ НЕСТАЦИОНАРНЫМИ 

ОБЪЕКТАМИ В ПЕРИОДИЧЕСКОМ РЕЖИМЕ 

Рассматривается задача построения адаптивной си
для нелинейных периодических объектов с использованием явно-
неявной эталонной модели и 
нии критерия гиперустойчивости.  
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Метод решения 
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Результаты имитационного моде
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На рис. 1 показаны временные характеристики: периодическая дина-
мика изменения параметров объекта управления и вектора состояний.  
 

 
 

Рис. 1. Динамика параметров A(t + T, x), B(t + T) и элементов вектора состояний x(t). 
 
 
 

Поведен нной модели 
систе

ие выхода объекта управления и выхода этало
ме (1) – (4), представлены на рис. 2. 

 

 
 
 

Ри . Обобщенный выход ОУ и ЭМ. 
 

На рис. 3 показа  характер изменения  сигнала  рассогласования в 

с. 2
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сиcтеме (1) – (4) между эталонной моделью и объектом управления. 
 

 
 

Рис. 3. Сигнал ошибки. 
 

Заключение 

Как показывают результаты имитационного моделирования, предла-
гаемые алгоритмы адаптивной системы управления нестационарными не-
линейными объектами с периодическими коэффициентами являются вы
со
тура адаптации, обеспечивают требуемое поведение объекта управления. 
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