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5 结论(Conclusion) 

提出了卫星位姿最小摄动的冗余度机器人臂神 

经网络控制方案，在这种方案中将系统的正运动学 

方程作为神经网络学习的对象，由神经网络学习拟 

合系统逆运动学，实现了机器人臂运动和卫星运动 

的解耦 在机器人臂的运动和卫星本体解耦的基础 

上，基于带动量项的 BP算法，实现了系统的最小动 

能优化神经网络控制．将神经网络控制技术用于冗 

余度星载机器人系统，避免了一般机器人控制需要 

计算雅可比矩阵、广义质量阵的逆矩阵，使算法的计 

算量得到大大减小．计算机仿真证明了以上结论． 
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第20届中国控制会议在大连召开 

第 20届中国控制会议于2001年 8月 lO一12日在大连召开 中国控制会议由中国自动化学会控制理论专业委员会每年举 

办一次 本次会议由大连理工大学信息与控制研究中，Ii,承办，井得到了大连市科协和中国科学院系统科学研究所在人力和财 

力等方面的大力支持 

本届会议共有 170余名会议代表参加，分别来自中国大陆和香港、美国、英国、日本、澳大利亚 及新西兰 开幕式上大连 

市副市长戴玉林、大连理工大学校长程耿东院士发表了热情洋溢的讲话，向大会的成功举办表示热烈的祝贺 中国科学院系 

统科学研究所秦化淑研究员和大连理工大学王伟教授分别代表中国自动化学会控制理论专业委员会和第 2(]届中国控制会议 

程序委员会致辞 大连理工大学邵试教授宣读丁中国自动化学会理事长陈翰馥院士为本次大会发来的贺信． 

会议邀请到 6位国内外知名学者作大会报告 其中：美国华盛顿大学 自动化与机器人中心主任谈 自忠教授介绍 了量子计 

算对研究和数育的影响；美国华盛顿大学BijoyK Ghosh教授介绍了神经生物方面细胞编码的工作；国内东北大学柴天佑教 

授介绍丁CIMS三层结构的设计以及在金矿中的成功应用；日本东京工学院 s|血_iHam教授介 了他们承担的国家重大项目： 

超级机械系统——机械与控制工程融合的最新工作进展等；美国亚特兰大大学数理科学系王沅教授介绍了她在非线 肚系统 

稳定性方面的工作；美国杜克大学电子与计算机系王华教授介绍了他在复杂非线性系统方面的研究、还介绍丁当前美国在此 

方面有关的最新研究课题 大会报告后 ．还举行了“社会和工程中复杂系统控制问胚”专题讨论会，黑龙江大学韩志刚教授和 

上海宝山钢铁公司任德祥高级工程师主题发言后，代表们踊跃发表了见解．这些活动给与会代表留下深刻的印象，展示了目 

前国际自动控制领域的最新研究方向． 

本届会议得到了国内外 自动控制界众多学者的大力支持和踊跃响应 本次会议共收到投稿论文 230篇 ，经过会议程序委 

员台审稿，共录用 170篇，会议论文集已由大连理工大学出版社正式出版．本次会议有 20余位来 自美国、英国、澳大利亚、日本 

和新西兰等海外以及香港的有突出成就的学者参加丁本次会议，是在大陆召开的历届中国控制会议中海外华人学者参会人 

数最多的一次 这些学者的参加极大推进了中国控制会议走向国际化的步伐． 

会议期间，经《关肇直奖》评奖委员会投票评选，北京大学力学系段志生博士的论文“被控对象和控制器存在扰动时的鲁 

棒控制 获本届会议关肇直奖．东南大学冯纯伯院士在闭幕式上代表《关肇直奖》基金委员会向段志生博士颁发了获奖证书 

本届中国控制会议所发表的论文总体水平和具体的组织工作受到与会代表的高度评价，认为是在内地举办的历届中国 

控制会议最成功的一次 本次会议不但为自动控制领域的专家、学者及控制系统设计人员提供了一十学术交流的机会，也将 

大大促进国内控制理论及其应用的发展 

(潘学军) 
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5期 一类不确定时滞系统的时滞依赖鲁棒可靠镇定 781 

不确定形式相应分解后可得， 1=0．41， 2 

= 0．I，， 1=0．251， =0．51，其中，为单位阵． 

考虑n=fI J的情形，则而：f2，3j，矩阵 可 

分解如下 

f 0。 0 0] 『0 0_ 0_o1] 
Bn=1 0．1 0 0I，岛 ：l 0 —0．2 0 I． 1

I．2 0 oJ L0 I I
．

1 J 

选取 E=10，应用 MATLAB中的 IJdl工具包可得 

到鲁棒可靠镇定控制器 ： 

rI．84 一10．85 —6．35] 

H(￡)=Kz( )=I 3．28 —7．19 —4．49f (f)． 【
5．62 一10．76 —8．18j 

5 小结(Conclusion) 

本文重点研究了在执行器故障情形下具有状态 

时滞的一类时滞不确定连续系统的鲁棒可靠镇定问 

题，该不确定性是未知但有界的，并且不必满足匹配 

条件．基于二次可靠镇定概念，通过构造双积分型 

Lyapunov函数，导出了结构预先给定的无记忆状态 

反馈控制律来实现系统鲁棒可靠镇定的充分条件． 

通过 LMI的求解得到了无记忆鲁棒可靠镇定控制 

器设计算法，该求解过程无需参数调节．最后给出一 

个数值例子来验证本文提出方法的可行性． 
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第 12届中国过程控制年会在沈阳召开 

第 12届中国过程控制年会于2001年 8月 5日一8日在辽宁省沈阳市举行，本届年会由中国自动化学会过程控制专业委 

员会和中国有色金属学会计算机学术委员会共同主办，东北大学自动化研究中心和中南大学信息科学与工程学院共同承办 

本届会议收到稿件共 290余篇，共录用 173篇论文 从应用行业上看，包括冶金、电力、化工、航天、国防、轻工、通讯等许多 

工业领域 这些论文研究内容丰富，研究领域广泛，体现了当前中国自动化高技术的研发及应用的水平．本届会议共有来自中 

唇大陆、香港、英国、日本、澳大利亚等地的 170余位学者和专家参加．与历届中国过程控制年会相比，本届年会收稿最多．录用 

稿件最多 代表参加人数最多，企业界人氏最多 

开幕式上，辽宁省科技厅领导和沈阳市科委的领导以及东北大学领导发表了热情洋溢的讲话 大会程序委员会双主席之 
一 东北大学柴天佑教授致开幕辞 

本届年会共安排了5场大会特邀报告．报告题目和报告人丹别是：自动化学科现状与发展的讨论(吴澄院士)；十五863先 

进制造与自动化领域战略发展的思考(孙家广院士)；基于BPS／MES／PCS三级结构的漉程工业现代集成制造系统(柴天佑教 

授)；新型非线性实用控制技术——自抗抗控制技术(韩京清研究员)；过程模型及其方法(任穗祥教授级高工) 

本届年会共设10个讲演报告组．与会代表围绕着先进控制、智能控制、过程建模及优化、生产过程综合自动化等主题展开 

了热烈的讨论．会议期间，由褚健教授主持举行了题为 流程工业综合自动化”的圆桌讨论会 

会议期间，过程控制专业委员会和大会程序委员会举行了联席会议，听取了会议秘书长岳恒博士和会议组织委员会主任 

陈欢副教授关于本届会议筹备工作的汇报 联席会议对承办单位的筹备工作表示满意和感谢 ；井经过讨论和投票，同意 20O2 

年中国过程控制年会由华南理工大学信息学院承办，2OO3年中国过程控制年会由中南大学信息科学与工程学院承办 

闭幕式上，由浙江大学钱积新教授代表本届年会程序委员会双主席之一浙江大学孙优贤院士致闭幕辞 由张钟俊青年优 

秀论文奖评奖委员会主席、上海交通大学邵惠鹤教授宣布，经评奖委员会投票评选．东北大学 自动化研究中心街钧博士的论 

文“转炉炼钢智能控制方法及应用”获得一等奖；宝钢技术中心 自动化所王笑教博士的论文“一种多层次递阶建模方法”和上 

海交通大学自动化研究所的王学雷博士的论文“一种实现有滞后 SISO系统频域参数辨识的新算法 分别获得二等奖 

本届年会以《控制理论与应用》增刊、《系统仿真学报》增刊、《基础自动化》正刊及增刊出版了会议论文集． 
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