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研究论文 一类间歇生产过程的迭代学习控制算法

及其收敛性分析
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摘要：针对基于迭代学习控制的间歇过程产品质量优化控制算法难以进行收敛性分析的难题，并且考虑到实际

生产中存在外部干扰和不确定因素的影响，本文对间歇过程模型参数动态更新问题进行了分析，建立了间歇生

产过程产品质量的神经模糊 （ＮＦ）预测模型，提出了一种新颖的批次轴参数自适应调节算法。在此基础上，构

造了一种基于数据驱动的间歇生产过程产品质量迭代学习控制算法，并对优化问题的收敛性给出了严格的数学

证明。最后，将本文提出的算法用于一类典型的间歇过程终点质量控制研究，仿真结果验证了本文算法的有效

性和实用价值，为间歇过程的优化控制提供了一条新途径。
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引　言

现代过程工业正逐渐由生产大批量、通用性的

基础材料向既生产基础材料又生产小批量、多品

种、系列化、高附加值的专业产品发展［１］。间歇过

程 （ｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓ）具有小批量、多品种、系列

化、合成步骤复杂、技术密集等特点，能够满足现

代过程工业的特点和要求［２３］。

虽然间歇过程在工业上已被广泛采用，但间歇

过程的动态过程是一个一直在 “进行中”的过渡过

程，运行区间内一般没有稳态工作点，并且具有很

强的非线性及动态特性。这些特性决定了间歇过程

控制要比连续过程控制复杂，需要新的非传统的

技术［４］。

迭代学习控制 （ｉｔｅｒａｔｉｖｅｌｅａｒｎｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌ）的

思想非常适合间歇过程的优化控制。它利用系统先

前的控制经验和输出误差来修正当前的控制作用，

使被控系统的实际输出轨迹在有限时间区间内尽可

能收敛于期望的输入轨迹［５６］。近年来有一些这方

面的研究，如Ｌｅｅ等
［７］提出了把迭代学习控制和模

型预测控制相结合的方法；樊雷等［８］提出了迭代学

习控制和广义预测控制相结合的方法；邸丽清等［９］

提出了利用偏最小二乘的隐变量模型和迭代学习控

制结合的思想，得到了不同质量等级的终点质量指

标。可以看到，迭代学习控制在间歇中的应用已经

越来越受到青睐，是解决间歇过程优化控制问题的

一个重要途径，有着广阔的发展前景。

本文主要研究间歇过程的产品质量迭代学习控

制方法，以神经模糊为工具建立间歇过程产品质量

的预测模型，并以此为基础，提出一种新颖的批次

轴参数自适应调节算法，并创新性地对优化控制算

法的收敛性给出了严格的数学证明。

１　间歇生产过程的产品质量神经模糊

预测模型

１１　神经模糊模型

间歇过程的优化控制往往依赖于过程精确的数

学模型。本文采用神经模糊 （ＮＦ）建立间歇过程

的模型，其实质是将间歇过程的非线性模型在空间

中分成几个不同的区域，每个区域具有一个局部模

型，然后通过权值将各个局部模型叠加构成一个非

线性模型，这样可以有效利用过程中已知的机理

知识。

在本文研究的 ＮＦ 模型中，模糊规则ＩＦ

ＴＨＥＮ可表示为

犚犼：ＩＦ狓１ｉｓ犃犼１ ＡＮＤ狓２ｉｓ犃犼２ ＡＮＤ…ＡＮＤ

狓犕ｉｓ犃犼犕，ＴＨＥＮ狔ｉｓ犺犼，犼＝１，２，…，犖

其中，犡＝ 狓１，狓２，…，狓［ ］犕
Ｔ是犕 维模糊规则前

件向量，表示神经模糊系统的输入；狔是模糊规则

后件，表示神经模糊系统的输出；犖 为模糊规则

数；犚犼表示第犼条规则；犃犼犻 （犻＝１，２，…，犕）、

犺犼分别表示第犼条规则中各输入分量的模糊子集和

后件变量。本文研究中，采用式 （１）表示的非线

性函数作为模糊规则后件参数

犺犼（犽）＝犪
犼
０＋∑

犕

犻＝１

犪
犼
犻狓犻（犽）＋

∑
犕

狇＝１
∑
犕

狆＝１

犫
犼
狇，狆狓狆（犽）狓狇（犽） （１）

ＮＦ模型的输出为

狔＝
∑
犖

犼＝１

犺犼μ犼（犡）

∑
犖

犼＝１
μ犼（犡）

＝
∑
犖

犼＝１

犺犼ｅｘｐ －∑
犕

犻＝１

狓犻－犮犼（ ）犻
２

σ
２［ ］
犼

∑
犖

犼＝１

ｅｘｐ －∑
犕

犻＝１

狓犻－犮犼（ ）犻
２

σ
２［ ］
犼

（２）

其中，μ犃犼犻（狓犻）表示高斯型隶属度函数，犮犼犻表示模

糊子集犃犼犻的高斯型隶属度函数的中心，σ犼表示模

糊子集犃犼犻的高斯型隶属度函数的宽度。

式 （２）可简化为狔＝Φ犠，其中

Φ＝ １，２，…，［ ］犖

犼 ＝ １，狓１，…，狓犕，狓
２
１
，狓１狓２，…，狓犕－１狓犕，狓

２［ ］犕 μ犼（犡）

μ犼（犡）＝
μ犼（犡）

∑
犖

犼＝１
μ犼（犡）

犠 ＝ 狑１，狑２，…，狑［ ］犖
Ｔ

狑犼 ＝ 犪
犼
０
，犪犼１，…，犪

犼
犕
，犫犼１，１，犫

犼
１，２，…，犫

犼
犕－１，犕

，犫犼犕，［ ］犕

本文采用三维矩阵展开的建模思路，将间歇过

程输入输出数据的三维矩阵形式展开成二维形式，

分别采用模糊聚类算法和基于Ｌｙａｐｕｎｏｖ函数法的

闭环构造法得到局部模型参数［１０］。

１２　批次轴上犖犉模型参数自适应调节策略

在实际的间歇过程生产中，由于存在外部干扰

和不确定因素的影响，因此有必要根据实际生产中

的动态数据更新模型参数。针对该问题，本文提出

了批次轴上ＮＦ模型参数自适应调节策略。

为方便讨论，先给出３个定义。

定义１：定义加权二次范数 犎
２

犘＝犎
Ｔ犘犎，其

中犎和犘分别为列向量和对角矩阵。

定义２：将输入量犝犽在时间段狋犳内犜 等分，
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即犝犽＝ 狌犽１ 狌犽２ … 狌（ ）犽犜 ，相对应的输出为犢犽＝

狔犽１ 狔犽２ … 狔（ ）犽犜
Ｔ，并令 Φ（犝犽）为 犜×犔 维

矩阵。

定义３：犐Ｔ为犜维单位矩阵，犻犜＝ ０　…　（ ）１１×犜。

对于ＮＦ模型批次轴上参数调节问题，定义目

标函数

犈＝ Φ（犝犽）犠犽－犢犽
２
犘
１
＋ 犠犽－犠犽－１

２
犘
２

（３）

其中

犢犽 ＝ 犢
Ｔ
犽－ｗｉｎｎｕｍ＋１ 犢

Ｔ
犽－ｗｉｎｎｕｍ＋２

… 犢
Ｔ（ ）犽

Ｔ

犝犽 ＝ 犝
Ｔ
犽－ｗｉｎｎｕｍ＋１ 犝

Ｔ
犽－ｗｉｎｎｕｍ＋２

… 犝
Ｔ（ ）犽

Ｔ

犘１ ＝狆１犐ｍａｘ｛犽－ｗｉｎｎｕｍ，ｗｉｎｎｕｍ｝犜

犘２ ＝狆２犐ｍａｘ｛犽－ｗｉｎｎｕｍ，ｗｉｎｎｕｍ｝犜

其中，ｗｉｎｎｕｍ 为滑动窗口数，狆１、狆２为正标量

（本文取狆２＝β犽
２）。

ＮＦ模型参数调节的目的是使式 （３）最小化，

即令 犈

犠犽

＝０，可得到

犠犽 ＝ 狆１Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）＋狆２犐（ ）犔 －１

×

狆１Φ
Ｔ（犝犽）犢犽＋狆２犠犽－（ ）１ （４）

这里需指出，若每次更新都需要第１批到第犽

批的所有数据，即取 ｗｉｎｎｕｍ＝犽，这样随着批次

数的增大，存储空间将发生 “数据溢出”。

本文引入迭代策略来解决大量数据的存储问

题。对第犽批次计算犠犽后，只需存储Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）

和Φ
Ｔ（犝犽）犢犽作为下次迭代计算的数据，分别表示

如下

Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）＝Φ

Ｔ（犝犽－１）Φ（犝犽－１）＋

Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）

Φ
Ｔ（犝犽）犢犽 ＝Φ

Ｔ（犝犽－１）犢犽－１＋Φ
Ｔ（犝犽）犢犽

其中

Φ（犝犽）＝
Φ（犝犽－１）

Φ（犝犽
（ ））

犢犽 ＝
犢犽－１

犢（ ）
犽

犝犽 ＝ 犝
Ｔ
１ 犝

Ｔ
２
… 犝

Ｔ（ ）犽
Ｔ

犢犽 ＝ 犢
Ｔ
１ 犢

Ｔ
２
… 犢

Ｔ（ ）犽
Ｔ

２　间歇生产过程的迭代学习控制算法

及其收敛性分析

２１　间歇生产过程的迭代学习控制算法

基于ＮＦ模型的间歇生产过程终点质量迭代优

化控制策略如图１所示。其中，犽表示批次，犝犽表

示第犽批次的输入序列，狔^犽＋１是第犽＋１批次产品

质量的预测值，槇狔
ｆ

犽＋１
表示第犽＋１批次模型预测终

点质量的修正值，ｆ表示终点。ＮＦ ［·］用来预测

第犽＋１批次产品质量值狔^犽＋１，狇
－１为延尺算子。图

１所示的迭代优化控制系统工作原理可描述为：基

于前一批次的信息，优化控制器采用最优迭代控制

策略来修正前一批次的最优控制序列犝犽，从而得

到第犽＋１批次的最优控制序列犝犽＋１。不断重复该

过程，产品的终点质量在若干批次的迭代之后能够

逼近目标期望值狔
ｆ

犱
。

图１　终点产品质量的批次迭代优化控制

Ｆｉｇ．１　Ｉｔｅｒａｔｉｖｅｏｐｔｉｍａｌｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｐｒｏｄｕｃｔ

ｑｕａｌｉｔｙａｔｔｈｅｅｎｄｏｆｂａｔｃｈ
　

在实际的间歇生产过程中，模型预测值和系统

实际输出值之间存在一定的偏差。因此，定义模型

终点质量预测误差为

犲^
ｆ
犽 ＝狔

ｆ
犽－狔^

ｆ
犽

（５）

由于间歇过程具有不断重复的特性，可利用历

史批次的信息修正第犽＋１批次的模型终点质量

预测值，从而模型终点质量预测修正值 槇狔
ｆ

犽＋１
可表

示为

槇

狔
ｆ
犽＋１ ＝狔^

ｆ
犽＋１＋

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

（６）

其中，α表示偏差修正项参数，且α≥０，犲^
ｆ

犽
表示模

型终点质量平均预测误差，定义如下

犲^
ｆ
犽 ＝

１

犽∑
犽

犻＝１

犲^
ｆ
犻＝

１

犽∑
犽

犻＝１

狔
ｆ
犻－狔^

ｆ（ ）犻 （７）

对于间歇过程的产品质量控制，要关心的是产

品的终点质量狔
ｆ

犱
。迭代学习控制的目的就是寻找

最优 控 制 序 列 犝犽＋１，使 得ｌｉｍ
犽→∞

犲犽 ＝０，且

ｌｉｍ
犽→∞

犝犽－犝犽－１ ＝０。因此，构造二次型目标函数

ｍｉｎ
犝
犽＋１∈

Θ犝

犑（犝犽＋１，犽＋１）＝
槇
犲
ｆ
犽＋１

２

犙＋ Δ犝犽＋１
２
犚

（８）
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其中，
槇

犲
ｆ

犽＋１＝狔
ｆ

犱－槇狔
ｆ

犽＋１
，表示模型终点质量预测修

正值 槇狔
ｆ

犽＋１
和期望值狔

ｆ

犱
之间的误差，Δ犝犽＋１为最优控

制策略的迭代修正项，如式 （９）所示。

Δ犝犽＋１ ＝犝犽＋１－犝犽 （９）

狌ｌｏｗ ≤狌犽＋１（狋）≤狌
ｕｐ （１０）

其中，狌ｌｏｗ和狌ｕｐ分别表示输入控制序列的下界和上

界，狔
ｌｏｗ和狔

ｕｐ分别表示产品终点质量的下界和上

界。犙和犚为权值矩阵，分别为犙＝狇×犐Ｔ，犚＝

狉×犐Ｔ （狉和狇为正标量）。

本节提出的间歇生产过程迭代学习控制算法简

述如下：

第一步：建立ＮＦ模型；

第二步：令犽＝１，并初始化犝１、犲^１、犙、犚、

α和ｗｉｎｎｕｍ；

第三步：在第犽批次，将已得到的优化控制序

列犝犽输入到间歇生产过程中，测量得到间歇过程

产品的终点质量狔
ｆ

犽
；

第四步：比较间歇过程产品的终点质量狔
ｆ

犽
和

模型ＮＦ的预测输出值狔^
ｆ

犽
，根据式 （５）和式 （７）

分别计算出模型预测误差犲^
ｆ

犽＝狔
ｆ

犽－狔^
ｆ

犽
及模型平均预

测误差犲^
犳
犽
；

第五步：根据式 （４）修正 ＮＦ模型的权值，

并存储第犽批的最优控制序列犝犽；

第六步：由式 （６）、式 （８）求解第犽＋１批次

的最优控制序列犝犽＋１；

第七步：令犽＝犽＋１，返回第三步。

２２　算法的收敛性分析

对本文提出的参数迭代学习控制算法的收敛性

进行分析，可以得出定理１的结论。

假设１：矩阵Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）和Φ

Ｔ（犝犽）犢犽均

有界。

定理１：对于式 （５）～式 （１０）所表示的优

化算法，采用式 （４）的模型参数修正策略，则该

算法是收敛的，即ｌｉｍ
犽→∞
Δ犝犽＝０，ｌｉｍ

犽→∞
Δ犠犽＝０。

证明：由式 （４）可得

Δ犠犽 ＝
１

β犽
２狆１

１

β犽
２狆１Φ

Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）＋犐（ ）犔
－１

×

Φ
Ｔ（犝犽）犢犽－Φ（犝犽）犠犽－（ ）１ （１１）

根据假设１可知，狆１
１

β犽
２狆１Φ

Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）＋犐（ ）犔
－１

×

Φ
Ｔ （犝犽 ） 犢犽－Φ（犝犽）犠犽（ ）－１ 有 界， 所 以 有

ｌｉｍ
犽→∞
Δ犠犽＝０。

为讨论方便，将狔^
ｆ

犽＋１
表示成如下形式

狔^
ｆ
犽＋１ ＝犳ＮＦ（犝犽＋１，犠犽）＝犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽 （１２）

由式 （５）、式 （８）、式 （１２）、
槇

犲
ｆ

犽＋１＝狔
ｆ

犱－槇狔
ｆ

犽＋１

以及犝犽＋１为第犽＋１批次的最优解，可得到

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙
≤犑（犝犽＋１，犽＋１）≤

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

（１３）

因此

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－１－

α
犽
犲^
ｆ
犽－１

２

犙
≤

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－１－

α
犽
犲^
ｆ
犽－１

２

犙

（１４）

显然， 狔
ｆ

犱－犻犜Φ （犝犽）犠犽－
α

犽＋１
犲^
ｆ

犽
犙

＋

狔
ｆ

犱－犻犜Φ （犝犽）犠犽－１－
α
犽
犲^
ｆ

犽－１
犙

有界，并令其上

界为犕１。那么，不等式 （１４）右侧满足如下关系

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－１－

α
犽
犲^
ｆ
犽－１

２

犙
≤

　犕１ 犻犜Φ（犝犽）犠犽－１－犠（ ）犽 ＋
α
犽
犲^
ｆ
犽－１－

α
犽＋１

犲^
ｆ（ ）犽

犙

（１５）

又由式 （１１）、式 （１５）和犲^
ｆ

犽＝
犽－１
犽
犲^
ｆ

犽－１＋
１

犽
犲^
ｆ

犽
可

得到

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－１－

α
犽
犲^
ｆ
犽－１

２

犙
≤犕１

１

β犽
２×

犻犜狆１Φ（犝犽）
１

β犽
２狆１Φ

Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）＋犐（ ）犔
－１

×

Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）犠犽－１－犢（ ）犽

犙
＋

犕１
α
犽

１

犽＋１
２犲^

ｆ
犽－１－犲^

ｆ
犽 犙 （１６）

根据假设１可知，犻犜狆１Φ（犝犽
烄

烆

） １

β犽
２狆１Φ

Ｔ（犝犽）×

Φ（犝犽）＋犐
烌

烎
犔

－１

Φ
Ｔ（犝犽）Φ（犝犽）犠犽－１－犢（ ）犽

犙

有界，

令其上界为犕２。另外，由犲^
ｆ

犽－１
和犲^

ｆ

犽
的有界性可知

２犲^
ｆ

犽－１－犲^
ｆ

犽 犙有界，令其上界为犕３。再由式 （１６）

可推导出如下关系式

·９１１·　第１期　 　贾立等：一类间歇生产过程的迭代学习控制算法及其收敛性分析



狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－１－

α
犽
犲^
ｆ
犽－１

２

犙
≤

犕１
１

β
犕２＋α犕（ ）３ １

犽２
（１７）

因此，根据级数的性质、附录引理和式 （１４）

可得到

ｌｉｍ
犽→∞

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙
（ －

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

）
犙

＝０ （１８）

再由式 （１３）可知

０≤犑（犝犽＋１，犽＋１）－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙
≤

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

犙

（１９）

因此

ｌｉｍ
犽→∞
［犑（犝犽＋１，犽＋１）－

狔
ｆ
犱－犻犜Φ（犝犽＋１）犠犽－

α
犽＋１

犲^
ｆ
犽

２

］
犙

＝０ （２０）

由 式 （８） 和 式 （２０） 可 推 导 得 到

ｌｉｍ
犽→∞

Δ犝犽＋１
２

犚＝０，即ｌｉｍ
犽→∞
Δ犝犽＝０，证毕。

定理１表明，本文提出的参数优化迭代学习控

制算法是收敛的。在实际操作中，该结论同样也适

用于多输入多输出系统。

３　仿真研究

将本文提出的算法应用到由如下机理模型描述

的间歇过程中［１１］

ｄ狓１
ｄ狋
＝犳１ ＝

ρ
２
０ρ
犕ｍ

１－狓（ ）１
２
×

ｅｘｐ２狓１＋２χ狓（ ）２１ 犃ｍｅｘｐ －
犈ｍ
狌犜ｒｅ，（ ）

ｆ

ｄ狓２
ｄ狋
＝犳２ ＝

犳１狓２
１＋狓１

１－
１４００狓２

犃ｗｅｘｐ 犅／狌犜ｒｅ，（ ）［ ］
ｆ

ｄ狓３
ｄ狋
＝犳３ ＝

犳１
１＋狓１

犃ｗｅｘｐ 犅／狌犜ｒｅ，（ ）ｆ
１５００

－狓［ ］３

其中

ρ＝
１－狓１
狉１＋狉２犜ｃ

＋
狓１

狉３＋狉４犜ｃ

ρ０ ＝狉１＋狉２犜ｃ

犜ｃ＝狌犜ｒｅ，ｆ－２７３．１５

其中，狓１表示浓度；狓２＝狓ｎ／狓ｎｆ和狓３＝狓ｗ／狓ｗｆ分别

表示 量 纲 １ 数 均 链 长 （ＮＡＣＬ）和 权 均 链 长

（ＷＡＣＬ）；狌＝犜／犜ｒｅ，ｆ表示控制变量，其作用区间

为 ０．９３４８６　［ ］１．１８５３９ ；犜和犜ｃ分别表示反应器的

绝对温度和摄氏温度；犃ｗ和犅表示由试验测得的

ＷＡＣＬ和温度的关系系数；犃ｍ和犈ｍ分别表示单体

反应的频率因子和活化能；常数狉１～狉４为密度温度

校正数；犕ｗ和χ分别为单体分子量和聚合物单体

交互参数。表１列出了用以得到量纲１变量的参照

值以及反应器的参数值。终点时刻狋ｆ限制为３１３ｍｉｎ，

状态变量的初始值分别为狓１ （０）＝０，狓２ （０）＝１，

狓３（０）＝１，目标期望值为狔犱 （ ）＝ ０．８ １ １
［１１］。

仿真中将控制时间段分成１０等份，每个时间

段内的控制轨迹是个阶跃函数。建立３个神经模糊

模型分别为 ＮＦ１、ＮＦ２、ＮＦ３，分别代表狌→狓１，

狌→狓２，狌→狓３的映射。随机产生５０批的训练数据，

其中有３０批用于训练，剩下的２０批用于测试，并

用３个不同的０．５％的随机噪声干扰系统输出。模

型的输入为犡犽＝ 狌犽－１ 狌犽 狔犽－１ 狔（ ）犽 ，３个 ＮＦ

模型的模糊规则数分别为１５、１４、１３。

优化控制的 目 标 是 让 产 品 输 出 质 量 狔＝

狓１ 狓２ 狓（ ）３ 能够逼近狔
ｆ
犱 （ ）＝ ０．８ １ １ ，取目标

函数为

犑（犝犽＋１，犽＋１）＝
槇
犲
ｆ
犽＋１

２

犙＋ Δ犝犽＋１
２
犚 ＝

槇
犲
ｆ
犽＋１，１

２

狇１
＋

槇
犲
ｆ
犽＋１，２

２

狇２
＋

槇
犲
ｆ
犽＋１，３

２

狇３
＋ Δ犝犽＋１

２
犚
（２１）

其中

犙＝

狇１ ０ ０

０ 狇２ ０

０ ０ 狇

烄

烆

烌

烎３

分析可知，这里犚若取定值则有可能造成收

敛到离最优解比较远的局部最优解，所以考虑令犚

为动态参数

表１　间歇聚合反应过程参数值

犜犪犫犾犲１　犘犪狉犪犿犲狋犲狉狏犪犾狌犲狊犳狅狉犫犪狋犮犺狆狅犾狔犿犲狉犻狕犪狋犻狅狀狆狉狅犮犲狊狊

犃ｍ／ｍ３·（ｋｍｏｌ·ｓ）－１ 犃ｗ 犅／Ｋ 犈ｍ／Ｋ 犕ｍ／ｋｇ·ｋｍｏｌ－１ 狉１／ｋｇ·ｍ－３ 狉３／ｋｇ·ｍ－３

４．２６６×１０５ ０．０３３４５４ ４３６４ １０１０３．５ １０４ ０．９３２８×１０３ １．０９０２×１０３

狉２／ｋｇ·ｍ－３·℃－１ 狉４／ｋｇ·ｍ－３·℃－１ 犜ｒｅ，ｆ／Ｋ 狋ｆ／ｍｉｎ 狓ｎｆ 狓ｗｆ χ

－０．８７９０２ －０．５９ ３９９．１５ ３１３ ７００ １５００ ０．３３
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犚＝狉犐犜

狉＝τ１ １－ｅｘｐ －τ２∑
犓

犽＝犽０

∑
３

犻＝１

犲^
ｆ
犽，犻
／ 犓－犽（ ）［ ］｛ ｝０ （２２）

从式 （２２）可以看出，狉随着 ∑
犓

犽＝犽
０

∑
３

犻＝１
犲^
ｆ

犽，犻
／

犓－犽（ ）０ 的 减 小 而 不 断 减 小。当 ∑
犓

犽＝犽
０

∑
３

犻＝１
犲^
ｆ

犽，犻
／

犓－犽（ ）０ 趋于０时，狉也趋于０。这样当模型和系

统之间的误差达到足够小的时候，当前批次的最优

解离期望的最优解也就越近。仿真中各参数值如表

２所示。

表２　仿真中各参数值

犜犪犫犾犲２　犘犪狉犪犿犲狋犲狉狊犻狀狊犻犿狌犾犪狋犻狅狀

τ１ τ２ 狇１ 狇２ 狇３ α β ｗｉｎｎｕｍ

１×１０５ ０．１ ０．１ １×１０４ １×１０４ ０．２ ０．０１ １５

图２　控制轨迹

Ｆｉｇ．２　Ｃｏｎｔｒｏｌｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ

图２为第１、３、１０、２０批次的控制轨迹；图

３～图５分别表示浓度、ＮＡＣＬ、ＷＡＣＬ的输出轨

迹；图６表示产品终点质量值的绝对误差轨迹以及

Δ犝犽的变化轨迹，从中可以看出，产品终点质量能

够充分逼近期望值并且控制轨迹收敛；图７表示模

型系统终点误差值、轨迹误差 ＲＭＳＥ 值以及

ＭＡＸＥ值的变化轨迹，从中可以看出，随着迭代

批次的增加，本文提出的模型修正策略能够使模型

精度进一步提高。经过２０批次迭代产品终点质量

值 为 （ ）０．７９７２ ０．９９８０ ０．９９８７ ，跟 踪 误 差 为

２．８０１５×１０－３ ２．００２８×１０－３ １．３３０９×１０（ ）－３ ，

而文 献 ［２］提 出 的 控 制 策 略 其 跟 踪 误 差 为

１．０７００×１０－２ ４．６０００×１０－３ ２．１０００×１０（ ）－３ 。

可见，本文提出的算法具有更好优化控制效果。

图３　狓１输出轨迹

Ｆｉｇ．３　Ｏｕｔｐｕｔｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｏｆｃｏｎｃｅｎｔｒａｔｉｏｎ狓１
　

图４　狓２输出轨迹

Ｆｉｇ．４　ＯｕｔｐｕｔｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｏｆＮＡＣＬ狓２
　

图５　狓３输出轨迹

Ｆｉｇ．５　ＯｕｔｐｕｔｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｏｆＷＡＣＬ狓３
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图６　狓１、狓２和狓３终点质量跟踪误差

曲线及ｍａｘ
１０

犻＝１
Δ犝犽 （犻） 曲线图

Ｆｉｇ．６　Ｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅｏｆ狓１，狓２ａｎｄ狓３ａｔｔｈｅ

ｅｎｄｏｆｔｈｅｂａｔｃｈａｎｄｔｈｅｍａｘ
１０

犻＝１
Δ犝犽 （犻） ｃｕｒｖｅ

　

图７　模型系统误差曲线图

Ｆｉｇ．７　Ｃｕｒｖｅｏｆｅｒｒｏｒｂｅｔｗｅｅｎｍｏｄｅｌａｎｄｐｌａｎｔ
　

４　结　论

本文主要研究间歇过程的产品质量控制迭代学

习方法，以ＮＦ为工具建立间歇过程模型，并以此

为基础，提出一种模型参数可自适应调节的间歇过

程的产品质量控制迭代学习方法，以模型再训练

的方式来减小模型和系统之间的误差，并创新性

地对优化控制中优化算法的收敛性给出了严格的

数学证明。仿真结果验证了该算法的有效性和实

用性。

犚犲犳犲狉犲狀犮犲狊

［１］　ＬｕＮｉｎｇｙｕｎ （陆宁云），ＷａｎｇＦｕｌｉ（王福利），ＧａｏＦｕｒｏｎｇ

（高福荣），ＷａｎｇＳｈｕ （王姝）．Ｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｍｏｄｅｌｉｎｇａｎｄ

ｏｎｌｉｎｅｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｆｏｒｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓｅｓ． 犃犮狋犪犃狌狋狅犿犪狋犻犮犪

犛犻狀犻犮犪 （自动化学报），２００６，３２（３）：４００４１０

［２］　ＸｉｏｎｇＺ Ｈ，ＺｈａｎｇＪ，Ｗａｎｇ Ｘ，Ｘｕ Ｙ Ｍ． Ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄ

ｔｒａｃｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｓｔｒａｔｅｇｙｆｏｒｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓｅｓｕｓｉｎｇａｂａｔｃｈ

ｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｔｉｍｅｖａｒｙｉｎｇｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎｍｏｄｅｌ．犆狅狀狋狉狅犾犜犺犲狅狉狔

＆犃狆狆犾犻犮犪狋犻狅狀狊，２００７，１ （１）：１７８１８８

［３］　ＬｕＮ，ＧａｏＦ． Ｓｔａｇｅｂａｓｅｄｐｒｏｃｅｓｓａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｑｕａｌｉｔｙ

ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｆｏｒｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓｅｓ．犐狀犱狌狊狋狉犻犪犾犪狀犱犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵

犆犺犲犿犻狊狋狉狔犚犲狊犲犪狉犮犺，２００５，４４（１０）：３５４７３５５５

［４］　ＺｈａｎｇＪｉｅ （张杰），ＪｅｒｏｍｅＮ，ＸｉｏｎｇＺｈｉｈｕａ （熊智华）．

Ｉｔｅｒａｔｉｖｅｌｅａｒｎｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｏｆｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓｅｓｂａｓｅｄｏｎｔｉｍｅ

ｖａｒｙｉｎｇ ｐｅｒｔｕｒｂａｔｉｏｎ ｍｏｄｅｌｓ． 犑狅狌狉狀犪犾 狅犳 犜狊犻狀犵犺狌犪

犝狀犻狏犲狉狊犻狋狔：犛犮犻犲狀犮犲犪狀犱犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔 （清华大学学报：自

然科学版），２００８，４８ （Ｓ２）：１７７１１７７４

［５］　Ｏｗｅｎｓ Ｄ Ｈ， Ｈａ Ｊ． Ｉｔｅｒａｔｉｖｅ ｌｅａｒｎｉｎｇ ｃｏｎｔｒｏｌ—ａｎ

ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｐａｒａｄｉｇｍ．犃狀狀狌犪犾犚犲狏犻犲狑狊犻狀犆狅狀狋狉狅犾，２００５，

２９（１）：５７７０

［６］　ＷａｎｇＳｈｕｑｉｎｇ （王 树 青），Ｚｈａｎｇ Ｘｕｅｐｅｎｇ （张 学 鹏），

ＣｈｅｎＬｉａｎｇ （陈 良）．Ｒｅｖｉｅｗ ｏｎ ＲｕｎｔｏＲｕｎｃｏｎｔｒｏｌｉｎ

ｓｅｍｉｃｏｎｄｕｃｔｏｒ ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ． 犑狅狌狉狀犪犾 狅犳 犣犺犲犼犻犪狀犵

犝狀犻狏犲狉狊犻狋狔 （浙江大学学报），２００８，４２ （８）：１３９３１３９８

［７］　ＬｅｅＪＨ，ＬｅｅＫＳ．Ｉｔｅｒａｔｉｖｅｌｅａｒｎｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌａｐｐｌｉｅｄｔｏ

ｂａｔｃｈ ｐｒｏｃｅｓｓｅｓ：ａｎ ｏｖｅｒｖｉｅｗ． 犆狅狀狋狉狅犾 犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵

犘狉犪犮狋犻犮犲，２００７，１５（１０）：１３０６１３１８

［８］　ＦａｎＬｅｉ（樊雷），ＷａｎｇＨａｉｑｉｎｇ （王海清），ＳｏｎｇＺｈｉｈｕａｎ

（宋执环），ＬｉＰｉｎｇ （李平）．Ｉｔｅｒａｔｉｖｅｏｐｔｉｍａｌｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒ

ｂａｔｃｈ ｐｒｏｃｅｓｓ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｇｅｎｅｒａｌｉｚｅｄ ｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅ ｃｏｎｔｒｏｌ．

犆狅狀狋狉狅犾犪狀犱犐狀狊狋狉狌犿犲狀狋狊犻狀犆犺犲犿犻犮犪犾犐狀犱狌狊狋狉狔 （化工自动

化仪表），２００６，３３ （２）：２５２８

［９］　ＤｉＬｉｑｉｎｇ （邸 丽 清），ＸｉｏｎｇＺｈｉｈｕａ （熊 智 华），Ｙａｎｇ

Ｘｉａｎｈｕｉ（阳 宪 惠）．Ｉｔｅｒａｔｉｖｅｏｐｔｉｍａｌｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｆｉｎａｌ

ｐｒｏｄｕｃｔｑｕａｌｉｔｉｅｓｏｆｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓｅｓｂａｓｅｄｏｎｍｕｌｔｉｗａｙＰＬＳ

ｍｏｄｅｌ．犆狅狀狋狉狅犾犪狀犱犐狀狊狋狉狌犿犲狀狋狊犻狀犆犺犲犿犻犮犪犾犐狀犱狌狊狋狉狔 （化

工自动化及仪表），２００７，３４ （２）：１０１２

［１０］　ＪｉａＬｉ（贾立），ＳｈｉＪｉｐｉｎｇ （施继平），ＣｈｉｕＭｉｎｓｅｎ （邱铭

森）． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ｆｕｚｚｙ ｎｅｕｒａｌ ｍｏｄｅｌ ｗｉｔｈ ｇｌｏｂａｌ

ｃｏｎｖｅｒｇｅｎｃｅｆｏｒｂａｔｃｈｐｒｏｃｅｓｓ．犐狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀犪狀犱犆狅狀狋狉狅犾

（信息与控制），２００９，３８ （６）：１７

［１１］　Ｋｗｏｎ Ｙ Ｄ，Ｅｖａｎｓ Ｌ Ｂ． Ａ ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｔｒａｎｓｆｏｒｍａｔｉｏｎ

ｍｅｔｈｏｄｆｏｒｔｈｅｎｕｍｅｒｉｃａｌｓｏｌｕｔｉｏｎｏｆｎｏｎｌｉｎｅａｒｍｉｎｉｍｕｍ

ｔｉｍｅｃｏｎｔｒｏｌｐｒｏｂｌｅｍｓ．犃犐犆犺犈犑．，１９７５，２１：１１５８１１６４

附　录

引理：若有界数列 犪（犽｛ ｝） 满足犪（犽＋１）－犪（犽）≤ε（犽），且∑
∞

犽＝１
ε（犽）绝对收敛，则有ｌｉｍ

犽→∞
犪（犽＋１）－犪（犽［ ］） ＝０。
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证明：为叙述的方便，将空间分为Θ＋和Θ－两部分，分别描述为

Θ
＋
＝ 犽犪（犽＋１）－犪（犽）≥｛ ｝０

Θ－ ＝ 犽犪（犽＋１）－犪（犽）＜｛ ｝０

首先，可 证 明 得 到 ∑
Θ
＋
犪（犽＋１）－犪（犽［ ］） 绝 对 收 敛。然 后 采 用 反 证 法，假 设ｌｉｍ

犽→∞
犪（犽＋１）－犪（犽［ ］） ≠０，则 有

∑
Θ
－
犪（犽＋１）－犪（犽［ ］） 发散。进而 得 到ｌｉｍ

犓→∞
犪（犓＋１）＝ － ∞，这 与 犪（犽｛ ｝） 为 有 界 数 列 矛 盾，所 以 假 设 不 成 立，即

ｌｉｍ
犽→∞

犪（犽＋１）－犪（犽［ ］） ＝０。

证毕

櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒櫒

。
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院，华北电力大学，华南师范大学，华侨大学，济南大学，暨南大学，嘉兴学院，江苏大学，江苏技术师范学院，辽宁工业大

学，煤炭科学研究总院沈阳研究院，南华大学，南京大学，南京师范大学，南开大学，宁波工程学院，齐齐哈尔大学，三明学

院，山西大学，陕西科技大学，上海应用技术学院，深圳大学，沈阳师范大学，石河子大学，石家庄铁道学院，太原工业学院，

天津工业大学，五邑大学，武汉工业学院，西安石油大学，西北大学，西北工业大学，西南大学，西南石油大学，徐州师范大

学，燕山大学，扬州大学，浙江科技学院，浙江师范大学，中国地质大学，中国工程物理研究院核物理与化学研究所，中国环境

科学研究院，中国科学院成都有机化学研究所，中国科学院工程热物理研究所，中国科学院山西煤炭化学研究所，中国矿业大学

（北京），中国农业科学院研究生院，中国石化上海石油化工研究院，中国石化石油化工科学研究院，中南大学，中南民族大学，

中山大学。
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