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Genelleştirilmiş Tahmin Edici Kontrol (Generalized Predictive Control (GPC)) : 

GMV kontrol nonminimum faz sistemlerin kontrol edilmesinde zayıf kalabilir ve özellikle 

bilinmeyen zaman gecikimleri içeren sistemlerde zayıftır. Bu tip zorlukların üstesinden 

gelmek üzere Clarke vd. (1987) genelleştirilmiş tahmin edici kontrol (GPC) stratejisi 

önermişlerdir. Burada minimize edilen fonksiyon J(u,t) şöyledir: 

Burada  ut+j =0,    j=Nu, …, N2 

Bu maliyet fonksiyonu ut, ut+1, ut+2,…, ut+Nu-1  değerlerini kareleri toplamını ve hata 

kareleri toplamını minimize etmektedir. Fakat pratikte genellikle ut, değeri karesini ve hata 

kareleri toplamını minimize eder. Minimum maliyet ufku N1 en düşük etki zamanı veya 

gecikme yani ölü zaman değeri olarak seçilir. Gerçekte tasarım parametresi olarak kullanılmaz. 

GPC kriterinde üç baskın tasarım parametresi N2, Nu ve  ( bunlar sırasıyla maksimum maliyet 

ufku, kontrol ufku ve ağırlık faktörü olarak adlandırılır) olarak kullanılır.  
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GPC stratejisi şu durumlara uygulanabilmektedir: 

(a-) Nonminimum faz sistemlere 

(b-) Açık hat kararsız sistemler veya çok yavaşlatılmış kutuplu (“badly damped poles”) 

sistemlere  

(c-) Değişken veya bilinmeyen ölü zamanlı sistemlere ve bilinmeyen mertebe sistemlere 

GPC kontrol algoritması bir integral hareketi içermektedir. Yük etkisi altındaki sistemlerde 

ofsetsiz bir kapalı hat cevabı elde etmek için kontrolör bir integral hareketi içermelidir. 

Ayrık zamanda CARIMA (“Controlled AutoReggressive Integrated Moving Average”) (veya 

ARIMAX(“AutoReggresive Integrated Moving Average with eXternal input”)) sistem 

modeli: 

Burada sistem ölü zamanı bir örnek alma adımı içinde olup sıfırıncı derece tutucu 
bulunması nedeni ile zaman gecikmesi bir örnek alma adımıdır.  



4 

Sistem modeli yeniden düzenlenirse: 

Gelişigüzel gürültü sinyalini t inci örnek alma adımına kadar ve sonraki değerleri içerecek 

şekilde iki parçadan oluştur şekilde “Diophantine” eşitliği ile yeniden yazılır: 

Burada kullanılan polinomlar ve aralarındaki bağıntı: 

Sistem modelini C bağıntısını kullanılarak yeniden düzenlenir: 
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Burada e(t) gürültü Ayt=But-1+Cet eşitliğinden çekilerek yt+j sistem modeline yerleştirilir: 

Burada verilen matematiksel düzenleme sistem modeline yerleştirilerek model yeniden 

düzenlenir: 

Yeniden düzenlenmiş olan model gürültüsü t inci örnek alma adımından sonraki 

değerleri içeren bir son parçadan oluştur şekildedir: 
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Bu son parça hesaplanamayan miktar olduğundan sistem modelinden ayıklanır: 

Bu kalan modelde ikinci parça t inci örnek alma adımına kadar ve sonraki değerleri içerecek 

şekilde “Diophantine” eşitliği ile yeniden yazılır: 

Burada gelecek verileri içeren parça: 

Burada geçmiş bilinen verileri içeren terim: 

Polinom G eşitliği: 

Polinom G ile diğer polinomlar arası bağıntı: 
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Yukarıdaki bağıntılar kullanılarak gelecek bilinmeyen verilerden bağımsız olarak yazılan 

bilinen değerler ile tahmini yazılan sistem çıktısı: 

N1=1  ‘den N2 ye kadar geçmiş verilerden tahmini hesaplanan sistem çıktıları vektörü: 

Kontrol edici çıktısı vektörü (burada ut+j=0 ,  jNu): 

Gut+j-1 terimini içeren formülden hesaplanan sistem çıktıları:  
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G matrisi: 

Amaç fonksiyonunun vektörler ile 

gösterimi: 

Gelecek kontrol edici çıktı değişimleri: 

Gelecek set noktası verilerini 

içeren vektör: 


