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سیستم اصلی را به فرم زیر انتخاب می‌کنیم. این سیستم دارای یک صفر ناپایدار بوده و غیرمینیمم فاز است.


مدل مرجع را به فرم زیر انتخاب می‌کنیم.


بردار رگرسورها را طبق رابطه (8) تشکیل داده و سیگنال کنترلی را طبق رابطه (7) به دست می‌آوریم. رابطه تطبیق پارامترها را طبق معادلات (17) و (18) به دست می‌آوریم. 
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نمودار زیر مقایسه خروجی سیستم اصلی و مدل مرجع به ورودی سینوسی است. [image: C:\Users\Moh\Desktop\untitled3.bmp]

همانطور که ملاحظه می‌شود، پارامترهای مدل در لحظه  یک تغییر ناگهانی را متحمل شده‌اند اما کنترل تطبیقی به خوبی توانسته است با شناسایی مجدد پارامترها خود را با شرایط جدید وفق داده و پس از گذشت زمان کوتاهی ردیابی مدل مرجع را مجدداً به خوبی انجام دهد.
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Retrospective Cost Model Reference Adaptive Control for
Nonminimum-Phase Discrete-Time Systems, Part 1: The Adaptive Controller
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Abstract—We present a direct model reference adaptive
controller for discrete-time systems (and thus sampled-data
systems) that are possibly nonminimum phase. The adaptive
control algorithm requires knowledge of the nonminimum-
phase zeros of the transfer function from the control to the
tracking error. This paper and its companion paper (Part 2)
together analyze the stability of the instantancous (gradient-
based) retrospective cost model reference adaptive controller
and the cumulative (recursive-least-squares-based) retrospective
cost model reference adaptive controller. Part 1 develops the
adaptive controllers and proves the existence of an ideal control
law. Part 2 presents the closed-loop error system and provides
a closed-loop stability analysis.
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