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前言

　　总序　　2012年，太原科技大学将迎来60周年华诞。
值此六秩荣庆之际，我校的专家学者推出了这套学术丛书，以此献礼，共襄盛举。
　　六十年前，伴随着新中国的成立，伟业初创，百废待兴，以民族工业为先锋的社会主义现代化建
设蓬勃兴起，太原科技大学应运而生。
六十年来，几代科大人始终心系民族振兴大业，胸怀制造强国梦想，潜心教书育人，勇担科技难题，
积极服务社会，为国家装备制造行业发展壮大和社会主义现代化建设做出了积极贡献。
四万余名优秀学子从这里奔赴国民经济建设的各个战场，涌现出一大批杰出的科学家、优秀的工程师
和知名的企业家。
作为新中国独立建设的两所“重型机械”院校之一，今天的太原科技大学已发展成为一所以工业为主
，“重大技术装备”领域主流学科特色鲜明，多学科协调发展的教学研究型大学，成为国家重型机械
工业高层次人才培养和高水平科技研发的重要基地之一。
　　太原科技大学一直拥有浓郁的科研和学术氛围，众位同仁在教学科研岗位上辛勤耕耘，硕果累累
。
这套丛书的编撰出版，定能让广大读者、校友和在校求学深造的莘莘学子共享我校科技百花园散发的
诱人芬芳。
　　愿太原科技大学在新的征途上继往开来、再创辉煌。
　　谨以为序。
　　太原科技大学校长郭勇义　　2012年6月
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内容概要

　　《滑模变结构控制理论及应用》系统地介绍了线性系统、非线性系统、离散系统的滑模变结构控
制的基本理论和设计方法，针对目前滑模变结构控制研究的热点问题，如模糊滑模、神经网络滑模、
基于遗传算法的滑模控制、基于微粒群法的滑模控制和基于支持向量机的滑模变结构控制等做了详细
的介绍。
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章节摘录

　　在滑模控制中，系统在到达段，只是一般的反馈控制系统，不具有滑动段的特性，因而使系统在
整个动态响应过程中的鲁棒性受到一定的限制，影响了系统的性能，这也是滑模变结构控制存在的一
个问题。
滑模控制虽然对系统的不确定性具有完全的自适应性，但保守的设计方法是把不确定性的上界值取得
比较大来保证系统的稳定性，而在实际应用中，不确定性的上界值一般难以确定。
近年来许多学者提出了对全局滑模及变结构控制不确定性的研究。
1.6 滑模变结构控制的发展现状 滑模变结构控制系统理论自20世纪50年代末产生以来经历了三个发展
阶段。
早期工作主要是由前苏联学者完成的，1957-1962年的初期阶段，主要研究的是二阶线性系统，以误差
及其导数构成相平面坐标，研究的方法是相平面分析法。
1962年开始对任意阶的单输入单输出线性系统进行研究，仍以误差及其各阶导数构成状态空间，控制
量是各个相坐标的线性组合，其系数按一定切换逻辑进行切换，所选的切换面都为规范空间中的超平
面。
但在实际应用中人们发现采用微分器获取误差的各阶导数信号会导致滑动模偏离理想状态，使系统性
能变坏，因此这一阶段建立起来的变结构系统理论很少被采用。
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编辑推荐

　　《滑模变结构控制理论及应用》可作为高等学校自动控制相关专业本科生、研究生和教师的参考
书，也可供从事非线性控制理论与应用研究和开发的科研人员和技术人员参考。
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