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等人提出基于参数微

扰反馈原理的混沌控制方法%同年
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等人实现

了混沌系统的同步&此后混沌的控制与同步在振动

控制$保密通讯和生物医学等领域得到了广泛应

用(
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#各种控制和同步方法也得到了较深入的研

究#如精确线性化$自适应控制$追踪控制等(
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稳定性理论针对一类含不

确定参数的混沌系统提出一种鲁棒自适应跟踪控制

方法#也实现了系统的全局跟踪控制&上述几种方

法均需已知受控系统精确的数学模型#且控制器没

有统一的形式&在大多数文献中的控制器设计过程

均未同时考虑系统所受参数不确定性或外部扰动影

响的情况#因此导致一些控制结果在实际应用中受

到一定的限制&而实际系统包括混沌系统都会受到

不确定性的影响#如参数不确定性#未建模动态以及
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各种外部干扰#测量不精确$建模误差$系统的老化

以及外部干扰等形成的扰动都可能会给系统带来参

数波动#混沌系统对参数变化又具有极端的敏感

性(
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#因此#研究具有不确定性影响下的混沌控制
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系统为控制对象#通过坐标
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式&基于李雅谱诺夫稳定性理论#直接根据跟踪过

程中跟踪误差应渐近衰减到零的思想提出一种跟踪
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混沌系统进行了自适应控制器和参数调节

律设计#设计的控制器结构简单$形式统一#同时给

出了仿真分析&
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仿真示例

考虑如下不确定非线性系统
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可知#跟踪误差非常小#闭环系统的信

号全局一致有界#验证了算法的有效性
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设

计了一种鲁棒自适应状态下的反馈控制器#该控制

器对有界的外部扰动具有鲁棒性#跟踪误差收敛于

原点的邻域#它将自适应反演设计方法应用到更广

泛的不确定非线性系统中
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仿真结果显示系统能快

速准确跟踪期望目标轨迹且输出误差小&
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