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随机延迟网络中的时戳预测函数控制

张奇智　　张卫东

牗上海交通大学自动化系牞上海 ２０００３０牘

摘要牶针对网络控制系统中的随机延迟会恶化控制品质牞甚至使系统变得不稳定这一问题牞把标准
预测函数控制算法推广到带随机延迟的网络控制系统中牞提出了时戳预测函数控制算法．该算法通
过时戳方法来估计网络在控制系统中引入的总延迟牞根据系统离散的延迟状态空间模型来预测未
来输出牞并由预测函数控制的思想得到了适用于网络控制系统的控制规律．在基于 ＴｒｕｅＴｉｍｅ工具
箱搭建的网络控制系统仿真平台上牞对比了时戳预测函数算法和传统预测函数算法牞系统响应曲线
显示前者具有更好的控制品质．
关键词牶网络控制系统牷随机延迟牷预测函数控制牷工业以太网
中图分类号牶ＴＰ２７３
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