

发明专利成果转化公示

一、10项专利成果名称及简介：

发明专利名称：
1.无穷时域优化的间歇过程2D约束容错控制方法
2.批次注塑过程的受限滚动时域混杂跟踪控制方法
3.一种批次注塑过程抗干扰的混杂稳定控制器设计方法、
4.批次过程无穷时域优化的线性二次混杂容错控制方法、
5.基于2D模型多阶段间歇过程受限预测混杂容错控制方法、
6.多阶段间歇过程2D输入输出约束跟踪控制方法、
7.带有时滞和扰动的间歇过程2D预测容错控制方法、
8.一种抗间歇过程扰动及时滞的模型预测H∞容错控制方法、
9.一种工业过程新型混杂受限模型预测跟踪控制优化设计方法、
10.一种2D滚动优化下间歇过程终端约束预测控制方法
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专利权人：海南师范大学
简 介：
发明专利1.本发明公布了无穷时域优化的间歇过程2D约束容错控制方法。该发明属于自动化技术的先进控制领域，尤其是涉及无穷时域优化的间歇过程2D约束容错控制方法。针对干扰的约束故障控制系统模型设计迭代学习控制律，引入状态误差和输出误差，用Roesser模型将原系统的动态模型转化为一个以预测形式表示的闭环系统模型，将设计约束迭代学习控制律转化为确定约束更新律
发明专利2.本发明公布了批次注塑过程的受限滚动时域混杂跟踪控制方法。该发明通过采集输入输出数据建立不同阶段输入输出模型，再选取合适的状态变量建立多阶段状态空间模型，进一步将状态空间模型转换为包含状态变量和输出跟踪误差的扩展状态空间模型，并用切换系统模型表示，然后针对不同阶段选取包含终端状态的性能指标，结合Riccati方程和边界条件求得最优的混杂控制律
发明专利3.本发明公布了一种批次注塑过程抗干扰的混杂稳定控制器设计方法。该发明通过采集输入输出数据建立不同阶段输入输出模型，同时模型建立考虑了干扰，再选取合适的状态变量建立多阶段状态空间模型，进一步将状态空间模型转换为包含状态变量和输出跟踪误差的扩展状态空间模型，并用不确定切换系统模型表示，然后针对不同阶段选取包含终端状态的性能指标设计控制器。
发明专利4.本发明公布了批次过程无穷时域优化的线性二次混杂容错控制方法。该发明通过采集输入输出数据建立多阶段状态空间模型，进一步将状态空间模型转换为包含状态变量和输出跟踪误差的扩展状态空间模型，并用切换系统模型表示，进而在无限时域中设计实时灵活调节的控制器。最后针对不同阶段，设计依赖于Lyapunov函数的驻留时间。
发明专利5.本发明公布了基于2D模型多阶段间歇过程受限预测混杂容错控制方法。该发明提供一种基于2D模型多阶段间歇过程受限预测混杂容错控制方法，包括以下步骤：步骤1、针对间歇过程中不同阶段，建立被控对象以状态空间模型为基础的具有故障的二维预测控制系统模型；步骤2、针对上述新的2D预测故障系统模型，设计预测线性二次容错控制器；步骤3、针对步骤1.2的新型二维系统预测模型，找出系统鲁棒指数稳定的充分条件和设计切换律；本发明的优点是不用求出其他参数的设定，直接得出数值，不仅能保证系统的最优控制性能，而且能缩短系统运行时间，高效生产。
发明专利6.本发明公布了多阶段间歇过程2D输入输出约束跟踪控制方法。该发明提供一种多阶段间歇过程2D输入输出约束跟踪控制方法。首先，针对间歇过程的重复性和二维特性，建立2D闭环系统模型，进一步引入系统状态误差和输出误差将间歇过程转化成等价的2D‑Roesser模型，结合迭代学习控制和预测控制，根据所设计的无穷优化性能指标和2D系统Lyapunov稳定性理论，以线性矩阵不等式（LMI）约束形式给出确保闭环系统渐进稳定的系统更新律的设计。
发明专利7.本发明公布了带有时滞和扰动的间歇过程2D预测容错控制方法。该发明是基于给出的具有多时滞、不确定性及执行器故障的间歇过程，定义状态误差、输出误差，建立等价具有多时滞的新型误差模型。能实时的更新控制律，改善批次过程中控制方法的跟踪性能和抗干扰性，保证了系统的控制性能最优，实现高效生产。
发明专利8.本发明公布了一种抗间歇过程扰动及时滞的模型预测H∞容错控制方法。该发明主要针对具有区间时滞，执行器故障的多阶段间歇过程,尤其针对干扰在批次上信息不能很好重复时，提出了一种区间时滞相关的多阶段间歇过程H∞模型新型预测容错控制策略，所采用的方法具有设计简单、行之有效的特点，很好的解决了系统不匹配干扰所带来的控制性能影响，实现了很好的跟踪。
发明专利9.本发明公布了一种工业过程新型混杂受限模型预测跟踪控制优化设计方法。该发明的模型是原有系统在“最差”情况下的新型表示，针对这样的模型，将其转化为由系统状态误差及输出跟踪误差构成的扩展新型状态空间模型，在此模型下，基于切换模式的容错预测控制器得以设计，此控制器是克服最大干扰使得性能指标上界最小时的最小控制输入，在一定程度上实现高精控制和节能减耗的目标。
    发明专利10.本发明公布了一种2D滚动优化下间歇过程终端约束预测控制方法。该发明实现了间歇过程干扰信息在批次不非重复情况下，甚至系统在最坏情况下的双重优化控制，很好的解决了系统时滞、干扰所带来的控制性能影响，实现了很好的跟踪。同时实现了在未知扰动和时滞的环境下维持系统的稳定性和保证系统性能，实现了高精度控制。

二、科技成果转化方式
专利权转让

3、 拟交易价格
转让费（全国独家买断）：第1.2.3.4项成果以0.25万元/项，第5.6.7.8.9.10项以0.3万元/项，转让费共计2.8万元。

四、价格形成过程
[bookmark: _GoBack]经专利发明人与购买方四川攀盈达科技有限公司协商，并经海南师范大学数学与统计学院研究同意，上述专利成果以协议定价进行转让，全国独家买断。

