
第一图书网, tushu007.com
<<时滞系统鲁棒控制>>

图书基本信息

书名：<<时滞系统鲁棒控制>>

13位ISBN编号：9787030212139

10位ISBN编号：7030212134

出版时间：2008-5

出版时间：科学出版社

作者：吴敏 何勇

页数：229

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<时滞系统鲁棒控制>>

内容概要

时滞现象大量存在于各种工程中，时滞常常是导致系统不稳定或性能恶化的一个重要原因，时滞系统
研究在过去数十年来得到了许多学者的广泛关注。
本书针对目前时滞相关研究方法所存在的局限性，提出一种全新的自由权矩阵方法，为时滞系统鲁棒
控制提供了更具普遍性和更有效的方法。
基于提出的自由权矩阵方法，本书首先建立了具有时变时滞的连续和离散时间系统的时滞相关稳定及
镇定条件，具有定常时滞的双时滞系统时滞相关稳定准则和中立型时滞系统的时滞相关稳定条件；然
后研究了连续和离散时间时滞系统以及广义时滞系统的时滞相关鲁棒H∞控制和无源控制等鲁棒性能
控制问题；最后对Lurie系统这类特殊的非线性时滞系统进行了研究。
    本书可供理工科高年级本科生、研究生及相关专业教师、自动控制及相关领域的广大工程技术人员
和科研工作者自学与参考使用。
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章节摘录

第1章 绪论1.1 引言在一些物理和生物现象中，现在的状态变化率依赖于过去的状态，系统的这种特性
称之为时滞，而具有时滞的系统称之为时滞系统。
人们很早注意到生物系统的时滞现象，后来发现许多工程系统，如机械传动系统、流体传输系统、冶
金工业过程以及网络控制系统，都存在着时滞现象，而且时滞常常是造成系统不稳定的一个重要原因
。
由于其广泛的研究背景，时滞系统的研究得到了许多学者的关注。
20世纪50－60年代就建立了时滞系统的基本理论，包括运动方程解的存在唯一性、零解的稳定性理论
等，为后来时滞系统的分析和设计打下了基础。
近20年来，时滞系统鲁棒控制的研究非常活跃，并已深入到各个分支，如时滞系统的时滞相关稳定性
分析与设计、H∞控制、无源与耗散控制、可靠控制、保成本控制、H∞滤波、Kalman滤波以及随机
控制等。
不管哪个分支，稳定性都是基础。
因此，从稳定性入手探索新的研究方法对于推动时滞系统这一领域向前发展具有重要的意义。
这一章，对时滞系统的稳定性研究方法进行了全面的回顾，并指出存在的局限性，进而提出一种新的
研究方法，称为自由权矩阵方法。
1.2 时滞系统稳定性研究方法回顾稳定性研究是控制理论中一个非常重要的基础问题，有许多专著对此
进行了深入的讨论。
对于时滞系统，其稳定性研究起源于20世纪50年代，研究方法有频域和时域方法，而频域方法是最早
的稳定性研究方法，它通过特征方程根的分布或复Lyapunov矩阵函数方程的觯。
来判别稳定性，只适用于定常时滞系统。
时域方法主要有Lyapunov—Krasovskii泛函方法和Razumikhin函数方法，它们分别由Krasovskii
和Razumikhin创立于20世纪50年代末，是时滞系统稳定性分析的一般方法。
20世纪90年代以前，由于没有一般的方法来构造Lyapunov-Krasovskii泛函或Lyapunov函数，所得到的条
件一般也只是一些存在性条件而且不可能获得一般解。
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