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内容概要

本书是关于不确定系统滑模变结构控制理论的一部专著，系统地总结了作者近年来的主要研究成果。
    全书以不确定系统为对象，研究了一般不确定线性系统的综合问题，估计了不确定滑模控制系统的
动态品质；针对不确定时滞系统，提出了一种虚拟反馈控制策略，分别得到了设计时滞独立型、时滞
依赖型滑模面的充分条件：基于T-S模糊模型，设计了不确定非线性时滞系统的模糊滑模控制器；在
离散趋近律的基础上、提出了一种扰动动态补偿的离散趋近律，既保证了趋近律简单实用的优点，又
提高了离散滑模控制系统的动态品质；最后将以上理论应用于倒立摆系统、混沌镇定系统、混沌同步
系统以及电机控制等系统，加强了理论分析与仿真试验的结合，易于在工程实际中应用。
    本书可作为控制理论与控制工程等相关专业研究生的学习参考书，对从事非线性控制系统理论与应
用研究的专业人员也有一定的参考价值。
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章节摘录

　　第一章 绪论　　一、引言　　控制器的设计一般基于物理系统的标称模型，当不确定性存在时，
基于标称模型设计的控制系统往往难以达到预期的目的。
鲁棒控制基于标称模型和不确定性的综合考虑，可以给出行之有效的控制。
目前在线性控制领域，鲁棒控制的典型代表是控制理论与u控制理论；与之对应的非线性控制领域中
，鲁棒控制的典型代表则是滑模变结构控制理论。
　　滑模变结构控制（Sliding Mode Variable Structure Control，简称SMVSC）利用控制作用的不连续特
性，使系统在两个控制之间切换，从而产生一种与原系统无直接关系的新运动——滑动模态。
这种运动有两个主要的优点：首先，可以通过选择适当的滑模面来实现系统的动力学特征，以满足闭
环系统的性能指标；其次，闭环系统的响应对满足匹配条件的不确定性完全不敏感。
这种不变性表明，滑模控制非常适合作为一种不确定系统的鲁棒控制器，目前，基于滑动模态的变结
构控制理论在国际上受到了广泛重视。
　　然而，在实际控制系统中，由于系统参数变化、外部扰动以及检测技术的限制等因素的影响，通
常难以获得控制对象的精确模型，且匹配条件往往难以满足，使得滑模控制系统难以达到理想的品质
。
越来越多的学者认识到，一个系统仅仅考虑滑模控制本身的设计是不够的，必须针对不同的具体系统
，借鉴其他控制理论的新进展、新发现，进一步扩充与发展不确定系统的滑模控制理论，这对滑模控
制理论的实用化研究具有重大意义。
　　为此，出现了针对不确定系统的鲁棒滑模变结构控制、自适应滑模变结构控制等策略；以微分几
何为工具的基于输入/状态和输入/输出精确线性化的非线性滑模控制策略；考虑执行机构、传感器动
力学特性的高阶滑动模态控制策略；基于逐步修正算法的反步滑模控制（Backstepping）策略；针对滑
模控制系统“抖振”的终端滑模控制策略；与模糊控制、神经网络、遗传算法等相结合的控制策略。
这些滑模控制策略极大促进了滑模控制理论的进一步发展。
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