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摘要：本文提出一种基于滤波和递推的含测量噪声的Hammerstein系统参数估计与工业控制

方法。Hammerstein非线性系统由神经模糊模型和线性状态空间模型组成，并利用由阶跃信

号和随机信号组成的混合信号估计Hammerstein系统参数。首先，利用阶跃信号不激发静态

非线性系统的特性，即Hammerstein系统的中间变量与输入具有不同幅值的阶跃信号，从而

未知的中间变量可以利用输入替代，解决了中间变量信息不可测量问题。因此，基于设计

的阶跃信号，利用递推增广最小二乘（RELS）算法估计状态空间模型参数。其次，为了有

效处理测量噪声的干扰，引入数据滤波技术，并利用滤波RELS算法和聚类算法估计神经模

糊模型参数。最后，利用Hammerstein系统的特殊结构，将非线性系统控制简化为线性系统

控制，从而利用线性控制器进行控制。通过两个工业仿真案例验证了所提方法和控制策略

的有效性和可行性。 
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