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超超临界机组机炉协调系统的 ｍｉｎｍａｘ模糊模型预测跟踪控制
陈　琛１，２　 潘　蕾１，２　 ＫｗａｎｇＹ．Ｌｅｅ３

（１东南大学能源热转换及其过程测控教育部重点实验室，南京 ２１００９６）
（２东南大学能源与环境学院，南京 ２１００９６）

（３ＤｅｐａｒｔｍｅｎｔｏｆＥｌｅｃｔｒｉｃａｌａｎｄＣｏｍｐｕｔｅｒＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，ＢａｙｌｏｒＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，Ｗａｃｏ，ＴＸ７６７９８７３５６，ＵＳＡ）

摘要：为了提高非线性超超临界火电机组的控制性能，提出了一种改进的ｍｉｎｍａｘ模糊模型预测跟踪控制．
首先，建立了ＴＳ模糊模型来近似非线性机炉协调系统的动态特性．然后，基于包含状态变量和输出变量的
扩展模糊模型，在保证闭环系统稳定性和输入在给定约束的同时，推导了 ｍｉｎｍａｘ模糊模型预测跟踪控制
用于输出调节．为了获得更大的控制器设计自由度，开发的控制器采用了新的基于状态和输出的目标函数．
此外，观测器的估计误差被视为一个有界干扰，保证了整个闭环控制系统的稳定性．在一个１０００ＭＷ机炉
协调系统模型上的仿真结果验证了提出方法的有效性．
关键词：超超临界机组机炉协调系统；ＴＳ模型；ｍｉｎｍａｘ模型预测控制；输出跟踪；线性矩阵不等式
中图分类号：ＴＰ３９１

１５　Ｍｉｎｍａｘｆｕｚｚｙｍｏｄｅｌｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅｔｒａｃｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｏｆｂｏｉｌｅｒｔｕｒｂｉｎｅｓｙｓｔｅｍｆｏｒｕｌｔｒａｓｕｐｅｒｃｒｉｔｉｃａｌｕｎｉｔｓ


