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5 仿真结果(Simulation re~ts) 

针对二输入二输出系统： 
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f一1．2≤ “l≤ 1．2， 

L一 1．4≤ “2≤ 1．4． 

控制目标为 Y 和 Y2分别跟踪两个不同幅值和变化 

频率的方波信号，根据本文算法，得到下述结果，与 

标准广义预测控制算法相比，计算量大大降低，可由 

定理 1和定理 2估算． 

6 结论(Conclusion) 

GPC是一种先进的工业控制算法，然而由于多 

变量过程多时域特性的存在，使算法的在线优化计 

算变得困难．针对这个问题 ，提出用小波变换对预测 

时域和控制时域进行压缩 ，大大提高了计算效率．只 

要压缩程度适当，系统仍将体现良好的鲁棒性，并且 

由于压缩过程是离线进行的，对实时控制不会造成 

额外的计算量，可望对复杂工业过程的GP(：控制有 

所帮助． 
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