
第一图书网, tushu007.com
<<非线性广义系统的鲁棒控制与状态估计>>

图书基本信息

书名：<<非线性广义系统的鲁棒控制与状态估计>>

13位ISBN编号：9787030322654

10位ISBN编号：7030322657

出版时间：2011-9

出版时间：科学出版社

作者：陆国平 等著

页数：232

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
<<非线性广义系统的鲁棒控制与状态估计>>

内容概要

本书系统和全面地总结了作者近十年来在非线性广义系统的鲁棒稳定性、鲁棒镇定和状态估计方面的
研究成果，主要内容包括双线性广义系统的全局镇定、利普希茨非线性广义系统的鲁棒二次稳定性和
观测器设计、具有输入饱和的广义系统的反馈镇定、输出调节和集不变性分析、信道传输容量有限条
件下广义网络系统的检测与镇定、具有马尔可夫数据包丢失的广义网络系统控制器设计、广义奇异摄
动系统的鲁棒稳定性和滤波。

本书可作为高等学校自动化、系统工程、信息与计算科学、机械工程与自动化、通信工程、运筹学与
控制论、计算机应用技术等相关专业的高年级本科生、研究生的教材和教学参考书，也可供从事相关
专业教学和科研工作的高校教师、科技工作者和工程技术人员参考。
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章节摘录

版权页：插图：第1章 概述1.1 引 言系统模型的状态空间描述法是自动控制理论研究中一种比较完善的
描述方法， 通常以微分方程或差分方程的形式对系统的模型进行描述。
 该类描述方法的一种特殊形式为E（t； x）±x（t）=f（t； x（t）； u（t））；y（t）=g（t； x（t）
； u（t））：（1.1）其中， x（t） 为系统的状态变量， 对于连续系统和离散系统， ±x（t） 分别表
示微分运算 x_ （t） 和向前差分运算 x（t + 1）； u（t） 和 y（t） 分别为系统的输入和输出； 矩阵E
（t； x） 2 Rn￡n。
 式 （1。
1） 描述了一类由若干个子系统相互关联而组成的整体系统模型， 矩阵 E（t； x） 表示子系统间的关
联规则。
 当 E（t； x） 非奇异时， 构成系统 （1。
1）的所有子系统均由微分方程 （差分方程） 来描述， 此时系统 （1。
1） 为通常的状态变量所描述的系统； 当 E（t； x） 为奇异矩阵， 即 rank（E（t； x）） = r &lt; n 时
， 构成系统 （1。
1）的子系统同时由微分方程 （差分方程） 和代数方程来描述， 而且在大多数情况下， 代数约束是无
法消除的， 或者消除代数约束将导致系统关键信息的丢失。
 对于此类系统， 不同领域的学者有不同的称法。
 例如， 在控制和数学研究领域称其为奇异系统（singular systems） 或广义状态空间系统 （generalized
state-space systems）， 在工程和经济系统研究中称其为描述系统 （descriptor systems）， 在数值分析中
称其为微分代数系统 （di。
erential-algebraic systems）， 在电路系统研究中常称其为半状态系统（semi-state systems）。
当 E（t； x） 为奇异时不变矩阵时， 系统 （1。
1） 可写为E±x（t）=f（t； x（t）； u（t））；y（t）=g（t； x（t）； u（t））：（1。
2）特别地， 线性时不变广义系统通常表示为E±x=Ax（t） + Bu（t）；y（t）=Cx（t） + Du（t）：
（1.3）其中， A， B， C 和 D 均为适维常数矩阵； E 为奇异矩阵。
广义系统是一类比较广泛的系统， 是描述与刻画实际系统的有利工具。
 自 1974年由 Rosenbrock 提出以来[1]， 广义系统已广泛应用于飞行器模型、化学过程、电路系统、经
济系统、大规模互联系统以及电力系统等的数学建模。
 目前， 广义系统的研究已成为控制界的一个热点， 并且有了丰富的研究结果。
 另外， 广义系统也是研究正常系统的一种非常有效的处理方法， 如时滞系统的广义系统变换方法[2
， 3]。
与正常系统相比， 广义系统不仅具有形式上的差别， 更重要的是具有如下的本质特性。
 对线性时不变广义系统 （1。
3） 来讲， 主要具有以下特性[4]：（1） 线性定常广义系统的解中不仅有指数项， 而且一般还有脉冲
项及输入的导数项； 在离散情形下， 广义系统通常不具有因果性， 即广义离散系统的解不仅需要现
在和过去的输入， 还依赖于未来的输入；（2） 广义系统具有层次性， 一层为由微分方程或差分方程
描述的动态特性， 另一层为由代数方程描述的静态特性， 而正常系统没有静态特性；（3） 广义系统
的传递函数阵通常包含多项式矩阵， 并具有无穷远极点；（4） 正常系统的动态阶为 n， 而广义系统
的动态阶为 rank（E）；（5） 在系统结构参数扰动下， 广义系统通常不再具有结构稳定性。
因此， 广义系统在结构上比正常系统更加复杂， 广义系统特别是非线性广义系统在研究上更加困难
， 也更富有挑战性。
1.2 国内外研究现状到目前为止， 广义系统理论的研究已取得了极大的进展， 基于状态空间描述的正
常系统的许多研究结果都被成功地推广到广义系统中， 已经建立了广义系统控制以及状态估计的基本
理论， 进一步丰富和完善了广义系统乃至整个线性系统理论。
由于广义系统的本质特性， 在研究广义系统的反馈镇定和状态估计问题时，不仅要考虑闭环系统的稳
定性， 还要考虑其正则性以及脉冲模的消除。
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 所以， 对广义系统来讲， 其系统控制和状态估计问题要比正常系统复杂得多。
 文献 [5] 研究了带有结构参数扰动的线性连续时间奇异系统的鲁棒稳定性。
 其中， 扰动是一个时不变结构不确定矩阵， 这些矩阵是模有界的。
 文献 [6] 考虑相同系统的鲁棒稳定性， 给出的判定准则较文献 [5] 具有更低的保守性。
 在讨论线性广义系统的稳定性以及镇定问题时， 文献 [7] 提出了 \广义二次稳定“ 和 \广义二次可镇定
” 的概念， 其实质就是构造一合适的广义二次李雅普诺夫 （Lyapunov） 函数， 当此函数满足一定条
件时就能保证广义系统稳定， 正则且无脉冲， 由此建立了线性广义系统稳定性分析和反馈镇定的矩
阵不等式方法。
 近年来， 矩阵不等式方法已广泛地应用于线性广义系统诸多控制问题的研究， 如广义连续系统镇
定[8， 9]、广义离散系统镇定[10， 11]、鲁棒镇定[11]、H1 控制[12， 13]、滑模控制[14] 等。
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编辑推荐

《非线性广义系统的鲁棒控制与状态估计》是由科学出版社出版的。
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