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前言

随着科学技术的进步，对控制系统性能的要求也越来越高，特别是高技术领域，如机器人、飞行器、
大型柔性结构等，对控制系统的精确度也提出了更高的要求，这种工程实践的迫切需要是促进非线性
系统和鲁棒控制理论迅速发展的主要因素之一。
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内容概要

　　《时滞线性参数变化系统的稳定性分析与增益调度控制》系统地介绍了时滞线性参数变化系统的
稳定性分析和增益调度控制方法，力图概括国内外最新研究成果。
主要内容包括：时滞相关和参数相关稳定性分析、状态反馈和基于观测器的输出反馈镇定、增益调度
控制、全阶和降阶增益调度滤波器的设计和模型降阶方法。
　　《时滞线性参数变化系统的稳定性分析与增益调度控制》系统性强、覆盖面广，可作为高等院校
控制理论与控制工程以及相关专业的研究生教材，也可供研究线性参数变化系统理论的科技工作者参
考阅读。
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章节摘录

第1章 绪论众所周知，实际的物理系统本身存在着非线性和时变特性。
当系统的实际工作点与平衡点接近时，用线性系统描述实际系统是可能的，而当实际工作点偏离平衡
点范围较大时，系统的动态特性就不能用线性模型来描述了。
解决问题的方法之一是引入不确定性，将线性控制理论扩展到鲁棒控制理论，然而，设计过程中不确
定性的引入将导致所设计控制器的性能指标下降。
增益调度控制是解决非线性系统控制问题的有效方法之一，它是通过一些成熟的线性化方法将非线性
系统在多个参数化工作点作线性化，设计多个控制器，根据用户定义的参数变化轨迹切换所设计的控
制器来实现增益调度控制。
增益调度控制技术已经广泛地应用在飞机控制、导弹自动飞行、发动机控制、机器人控制、过程控制
等各个领域，随着这一技术的迅速发展，加速了对线性参数变化(linear parameter—varyin9，LPV）系统
的大量研究。
LPV系统理论最早是由Shamma在1988年提出来的，其动态特性依赖于实时可测的调节参数。
因其中的调节参数可以反映系统的非线性特性，LPV系统可用于描述非线性系统，运用线性化方法设
计增益调度控制器，从而使控制器的增益随参数的变化而变化。
大体上来说，用LPV系统设计增益调度控制器有以下四个步骤。
第一步：计算系统的LPV系统模型。
用LPV系统模型描述非线性系统有两种方法，即线性化方法和二次LPV系统方法。
其中，最常用的线性化方法是在一组工作点上做雅可比线性化，产生一组参数化线性模型；二次LPV
系统方法则是将非线性作为时变调节参数。
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编辑推荐

《时滞线性参数变化系统的稳定性分析与增益调度控制》由科学出版社出版。
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