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迭代学习控制

非常规跟踪目标

不完备信息环境

机器学习的介入

应用研究
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Overview

随机非线性系统
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𝑢𝑘+1 𝑡 = 𝑢𝑘 𝑡 + 𝐿[𝑦𝑑 𝑡 + 1 − 𝑦𝑘(𝑡 + 1)]
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A. 典型特点

• 有限运行区间

• 过程不断重复

• 初始值可重置

• 控制形式简单

B. 典型应用

• 机器人

• 工业生产过程，如晶圆、注塑

• 高精度跟踪

背景介绍：迭代学习控制
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主要工作一：随机非线性系统
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Dead-zone, saturation, preload etc

𝒩 System

Measurement noise
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ℋ System

Measurement noise
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Hammerstein-Wiener systems
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主要工作二：变长度运行问题
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主要工作三：非常规跟踪目标
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Time point-to-point control

Spatial point-to-point control
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主要工作四：被动不完备信息
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Packet disordering

Limited bandwidth
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主要工作五：主动不完备信息
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quantized information Sampled-data control
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未来方向：智能型学习控制

迭代学
习控制

机器学习
深度学习

学习跟踪目标 学习本质模态
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未来方向：应用方面的研究
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