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Введение. Для синтеза управления по выходу равномерно наблюдаемыми нелинейными 

системами успешно применяется метод расширенного наблюдателя [1]. Одним из 

преимуществ такого подхода является его робастность. Благодаря выбору достаточно 

большого значения настраиваемого коэффициента усиления может быть обеспечена 

произвольно малая ошибка наблюдения. Однако, настройка соответствующего коэффициента 

затрудняет широкое практическое применение расширенного наблюдателя для систем с 

зашумленными измерениями. Для малых значений коэффициента заданная ошибка 

наблюдения может быть не достигнута, в то время как для излишне больших значений 

возрастает чувствительность наблюдателя к быстрорастущим компонентам сигнала 

измерения. Изучение адаптивных методов настройки данного коэффициента обеспечит 

развитие области практического применения расширенного наблюдателя. 

Основная часть. Существуют различные методы адаптивной настройки параметров 

регулятора, включая законы адаптации, обеспечивающее монотонное возрастание значения 

коэффициента усиления в процессе функционирования системы. В первом рассмотренном 

подходе коэффициент усиления является кусочно-постоянным [2]. Все возможные значения 

коэффициента, включая начальное, заранее определены как экспоненциально растущая 

последовательность. Переключение на новое значение зависит от монотонно возрастающей 

функции, зависящей от ошибки наблюдения и заданного порогового значения. Аналогично 

[2], сходимость алгоритма адаптации и ограниченности ошибки наблюдения может быть 

доказана, используя метод функций Ляпунова. Другим законом адаптации является 

описанный в [3] метод на примере настройки коэффициента последовательного компенсатора 

за счет динамического обновления значений на базе закона адаптации, дополненного 

специальным слагаемым, обеспечивающим пропорциональное изменение значения 

коэффициента усиления при убывании ошибки наблюдения. Приведенные методы 

рассмотрены в применении к настройке коэффициентов расширенного наблюдателя. 

Качественная оценка алгоритмов проведена с использованием компьютерного 

моделирования. 

Выводы. Проведен анализ методов адаптивной настройки коэффициентов 

расширенного наблюдателя и приведены результаты компьютерного моделирования. 
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