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بکارگیری  همرشتاین تمرکز دا-های غیرخطی وینرماین مقاله بر روی مسئله شناسایی سیست  -  کیده چ اصل جداسازی کلیدی، شکل ساده رد. 

قابل همرشتاین با متغیرهای غیر-های غیرخطی وینردهد. برای حل مشکل شناسایی سیستمای از مدل پارامتر تخمین زده شده را ارائه میشده

لونبرگاندازه تکراری  الگوریتم  اطلاعات،  بردار  در  )ما-گیری  اندازهLMIرکوارت  غیرقابل  متغیرهای  جایگذاری  با  با (  اطلاعات  بردار  در  گیری 

 دهد که الگوریتم پیشنهادی موثر است.های تکراری مربوطه ارائه شده است. نتایج شبیه سازی نشان میتخمین

 Levenberg-Marquardtمارکوارت، -کراری لونبرگ تم تگوریل ها، ا، شناسایی سیستمWiener-Hammerstein systemsرشتاین، هم-سیستم وینر -لید واژه ک

Iterative Algorithm 

 

 قدمه م  -1

های اخیر مورد توجه  های غیرخطی در سالسیستمشناسایی       

است گرفته  قرار  -وینر  هایسیستم.  [3-1]  زیادی 

ای وینر  هستمترکیبی از سی  (Wiener-Hammersteinتاین)رشهم

همرشتای آنو  و  است  سیستم دستهها  ن  از  غیرخطی  ای  های 

توانند یک سیستم دینامیکی غیرخطی را با  میکه  هستند    یبلوک

  خطی پویا و یک تابع استاتیکی غیرخطی نشان دهند   هایبلوک

مختلروش  و شناسایی  آن فی  های  اس  پیشنهادها  برای  ت.  شده 

کور   شناسایی  زیرفضا  [4]روش  روش  بیش  [5]،  روش   ،

تکراری  [ 6]پارامترسازی   شناسایی  روش  غیره.    [7]،  و  و  آلفی 

ا  ازی ازدحام ذرات رسهای جدید بهینهبرخی از روشهمکارانش  

سیستم  در  ناشناخته  پارامترهای  شناسایی  غیرخطی  برای  های 

است   داده  و    .[8]توسعه  تصادفی  گرادیان  الگوریتم  یک  دینگ 

ا سیستم یتم  لگوریک  برای  کنترلنیوتن  خودبازگشت   شدههای 

شناسایی  و  ،  [9]  همرشتاین برای  بازگشتی  الگوریتم  یک  یو 

مردهوینر  -همرشتاین سیستم منطقه  غیرخطی  ورودی  بلوک    با 

(dead zone  )کرد شناسایی    و  [10]  استخراج  روش  دو  وانگ 

  های میانگین متحرک خودبازگشتیرای سیستمبسیار کارآمد را ب

 .[11] با نرخ دوگانه ارائه کرد همرشتاین شدهکنترل 

مدلتخ ساخت  مشکل  با  پارامتر  سمین  ریاضی  بر  یستمهای  ها 

شناسایی    دارد و مبنایی برای  های مشاهده سر و کاراساس داده

است بازگشتی.  سیستم  شناسایی    (Recursive)   شناسایی  و 

روش   (Iterative)  تکراری از  مهم  نوع  پارامتر دو  تخمین  های 

  تخمین پارامترهاهای شناسایی بازگشتی،  . در روش[12]  هستند

کرد محاسبه  واقعی  زمان  در  بازگشتی  صورت  به  توان  می    را 

های تکراری های بازگشتی، ایده اصلی روشروشبر خلاف    .[13]

با پارامترها  تخمین  رسانی  روز  داده  به  از  دستهاستفاده  ی اهای 

(Batch_data)  از  [14,  1]  است تعدادی  اخیر،  های  سال  در   .

سیستمروش انواع  برای  تکراری  شناسایی  شده  های  پیشنهاد  ها 

ده برای یک الگوریتم تخمین تکراری مبتنی بر فیلتر دا  است. یک

.  [ 15]ویز رنگی مطالعه شده است  فیلتر پاسخ ضربه نامتناهی با ن

مدل یک برای  همکاران  و  لیو  جنکینز،  باکس  الگوریتم   های 

شناسایی   ایده  به  توجه  با  را  مربعات  حداقل  بر  مبتنی  تکراری 

 . [ 16] پیشنهاد کرد مدل کمکی و جستجوی تکراری

توان را می( Levenberg-Marquardt) مارکوارت-الگوریتم لونبرگ

از شیب  ترکیبی  عنوان  نزولبه  و    (Steepest_Descent)  دارترین 

گاوس سازی  -روش  بهینه  الگوریتم  یک  و  کرد  مشاهده  نیوتن 

یند عملی است. در این  امفید در مدل سازی ریاضی و کنترل فر

تخمین یک  همکاران  و  سینگ  تحقیقاتی،  برای    LM گرزمینه 

ندهای تقطیر پیشنهاد کرد  ایکننده فربینیکنترل استنباطی پیش




