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ЗАДАЧА ПОСТРОЕНИЯ ОПТИМАЛЬНОГО
РЕГУЛЯТОРА НА ОСНОВЕ
“ЧЕТЫРЕ-РИККАТИ ПОДХОДА”

Обоснована необходимость введения интеллектуальных си-
стем управления. Установлена возможность устранения не-
определенностей в задаче управления решением алгебраиче-
ских уравнений Риккати, каждое из которых соответству-
ет одному из четырех типов возможных неопределенностей.
Раскрытие неопределенностей при построении робастно-
го оптимального регулятора на основе решения уравнений
Риккати проиллюстрировано на примере задачи смешанного
H2/H∞-управления.

4-Riccati approach to optimal controller design problem / K.A. Pup-
kov, V.G. Konkov, A.N. Kiselev

The necessity of introducing the intellectual control systems is motivated.
A possibility to eliminate the uncertainties in the problem to control solving
the algebraic Riccati equations, is established. Each equation corresponds
to one of four types of possible uncertainties. Disclosure of uncertainties
while designing the robust optimal controller on the basis of Riccati
equations solution, is illustrated on an example of the mixed Н2/Н∞
control problem. Figs.2. Refs.6.
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