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内容概要

广义线性系统分析与设计集中讨论了连续时间广义线性系统的分析与设计问题，对广义线性系统理论
进行了一个相对系统性的介绍。
系统分析部分包括广义系统的等价性、广义线性系统的解和稳定性、正则广义线性系统的结构特性以
及广义线性系统的各种能控性和能观性；系统设计部分包括广义线性系统的正则化、动态阶配置和正
常化、脉冲消除、极点配置与镇定、特征结构配置、最优控制和观测器设计等。

广义线性系统分析与设计可作为控制理论与控制工程、系统工程、信息与计算科学以及相关工程与应
用专业的研究生教材或教学参考书，也可供相关专业教学和科研人员、工程技术人员参考。
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章节摘录

版权页：   插图：   在文献Duan et al.（1999b）和Fletcher（1988）中，广义线性系统在输出反馈作用下
的正则化问题和特征结构配置问题得到了研究，并且给出了正则化问题有解的充分必要条件。
Chu et al.（1999）给出了广义线性系统可由输出加输出微分反馈正则化的充要条件。
 除了给出正则化问题有解的充要条件，一些学者提出了计算正则化反馈增益并同时保证闭环系统有期
望的性质的数值算法。
一类问题是确定广义线性系统的反馈控制器使得闭环系统是正则的并且有指标至多1（Chu and Cai
2000：Bunse—Gerstner et al.1999，1994，1992；Chu and Ho 1999；Chu et al.1999，1998）。
对于这类问题，Bunse—Gerstner et al.（1992）考虑了状态反馈情形，Bunse—Gerstner et al.（1999，1994
）和Chu et al.（1998）研究了输出反馈情形。
在文献Chu and Cai（2000），Bunse—Gerstner et al.（1999）和Chu and Ho（1999）中，考虑了一般的比
例加微分输出反馈情形。
不同于文献Chu and Cai（2000）和Bunse—Gerstner et al.（1999），Chu et al.（1999）设计了广义线性系
统的一个反馈控制器使得闭环系统正则，有指标至多1并且有期望的动态阶。
此外，对于广义线性系统，设计一个反馈控制器使得闭环系统正则、无脉冲（Wang and Sob 1999
；Lovass—Nagy et al.1996，1994），正则、强能控和强能观（Chu et al.1998；Bunse—Gerstner et al.1994
）等问题也已经被解决。
Wang and Soh（1999）设计了广义线性系统的分散输出反馈或P—D分散输出反馈，使得闭环系统正则
、无脉冲，并且有最大动态阶。
进一步，具有变系数的广义线性系统的正则化问题也有人研究（Kunkel et al.2001：Byers et al.1997）。
 如上所述，尽管广义线性系统的正则化问题已被许多学者研究，但是文献中的多数结果是基于广义线
性系统系数矩阵的分解，而不是如本章一样基于原系统的系数矩阵。
 本章研究了广义线性系统在比例反馈、微分反馈、比例加微分反馈作用下的正则化问题，并且给出了
这些问题有解的充要条件。
主要内容摘自作者的工作（Duan and Zhang 2003，2002c）。
所获得的充分必要条件既整齐又简单，并且仅仅依赖于开环系统的系数矩阵。
对于可由输出加部分状态微分反馈正则化的广义线性系统，基于Zariski开集理论证明了几乎所有的输
出加部分状态微分反馈均能正则化该系统。
它表明这种正则化控制器可通过试凑的过程获取，并且在许多广义线性系统的设计问题中可以忽略闭
环正则性。
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