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期望最优控制系统设计
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摘 要

本文首先定 义期 望最优控制设计的概念
，
推广按主导极点选择加权阵的方法

，

导 出无需试探确定加权阵的期望最优控制 系统设计算法
。

此算法便于���实现
，
从

而解除 了应 用最优控制理论设计一类拉制 系统的限制
。
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上述最优控制理论是完美的
，
但是运用于工程设计时

，
为了使闭环系统具有满意的动态

特性
， 〔�，

�〕 的选择迄今仍然靠试凑法 ，
这限制了其推广作用

。

由于闭环极点对系 统 动

态特性起主导作用
，
根据已知开环系统和期望的闭环系统特性来求得 仁�

，
�〕 ，

即二次型最

优控制的逆问题
，
吸引了国内外很多学者研究

，
取得不少结果�‘ 一 � 》。 最近

，
文 献 ‘“ �提 供 了

给定闭环极点设计最优控制系统应满足的条件
，
但是

，
满足条件的给定闭环极点还不能保证
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一定具有要求的动态特征
。

本文应用最优性频域公式
，
把期望闭环极点与二次型性能指标结

合起来
，
给出一条无需试探的最优控制系统设计的途径

。

二 期望最优控制设计

定义 � 具有期望的动态特性的二次型指标设计称为期望最优控制设计
。

定义 � 具有要求的三项常规指标��
“ ， � ，
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，

期望闭环极点
。
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并

称之为最优反馈增益系统
，
相应的状态反馈阵�称之为最优反馈增益阵

。

推论 闭环系统 �� 一 ���的特征值实部都是负的
，
即��入
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由于工程要求系统的动态特性由期望闭环极点表征
，
而最优控制是用状态反馈来实现

，

显然
，
期望最优控制设计就是通过期望极点求得最优反馈阵�

。
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这样选择的�是属部分状态反馈情况
，
不能保证最优性

。
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，
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可控系统 ��
，
�� 的�个期望闭环极点构成最优控制系统的充分必要条件是至

少有一个期望闭环极点满足非主导极点条件
。
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，
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三 设计算法及举例

由上节可知
，
期望最优控制系统设计特点是

，
利用期望闭环极点确定二次型指标中的加

权阵
，
从而使整个设计流程解析化

。

现将其算法归纳如下
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图 � 期望最优控制设计框图
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四 结 束 语

本文介绍的是单变量系统期望最优设计
，
最多只要调整一个极点就能达到

。

并且其算法

便于用���实现
。

对于多变量系统
，
若满尽解藕条件或能实现对角优势阵

，
采用此算 法 可

设计出最优或近似最优控制系统
。

本才法的前提是确定好期望闭环极点
，�对此问题

，，
将另文讨论

。
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