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基于跟踪微分器的离散滑模控制器
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摘　要：利用跟踪微分器设计了一种新的离散滑模控制器，可以从不连续的指令信号中合理提取连续信号及微分信

号，且不需要利用线性外推的方法预测指令信号下一时刻的值及其微分．与基于趋近律的离散滑模控制器进行的对

比仿真表明，所设计的控制器在保持传统滑模控制固有强鲁棒性的同时，控制器的输出几乎不存在抖振现象，而且在

跟踪不连续的指令信号时，系统表现出良好的动态品质．
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１　引　　言
滑模变结构控制（ＶＳＣ）的滑动模态可以设计，

且与对象参数及扰动无关，这就使处于滑模运动的

系统具有良好的鲁棒性［１］．但是，该方法的缺点在于

当状态轨迹到达滑模面后，难以严格地沿着滑模面

向平衡点滑动，而是在滑模面两侧来回穿越，从而产

生高频抖振．这种抖振在理论上是无限快的，没有任

何机构能够实现，同时高频抖振很容易激发系统的

未建模特性，影响系统的控制性能［２，３］．

跟踪微分器（ＴＤ）是自抗扰控制器的重要组成

部分．最初提出ＴＤ的目的是为了解决如下工程问

题：从不连续或带有随机噪声的量测信号中合理提

取连续信号及其微分信号［４６］．经过对ＴＤ进一步研

究之后，发现它具有优越的滤波性能，并逐渐将其发

展为便于利用计算机计算的“快速离散ＴＤ”
［７，８］．

本文利用 ＴＤ设计了一种新的离散滑模控制

器，可以从不连续的指令信号中合理提取连续信号

及微分，并且不需要预测指令信号下一时刻的值及

微分［６，７］．与基于趋近律的离散滑模控制器进行对

比的仿真结果表明，本文设计的控制器在保持传统

滑模控制固有强鲁棒性的同时，控制器的输出几乎

不存在抖振现象，而且在跟踪不连续的指令信号时，

系统表现出良好的动态品质．

２　离散时间系统滑模控制
目前，对离散滑模变结构的研究主要采用趋近

律方法［９］．对于连续的滑模变结构控制，常用的趋近

律为指数趋近律，即

狊（狋）＝－εｓｉｇｎ（狊（狋））－狇狊（狋），ε＞０，狇＞０．（１）

针对二阶离散系统

狓（犽＋１）＝犃狓（犽）＋犅狌（犽）， （２）
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狓（犽）＝
狓１（犽）

狓２（犽
［ ］），

得到离散指数趋近律为

狊（犽＋１）－狊（犽）

犜
＝－εｓｉｇｎ（狊（犽））－狇狊（犽），（３）

狊（犽＋１）＝ （１－狇犜）狊（犽）－ε犜ｓｉｇｎ（狊（犽））．（４）

其中：ε＞０，狇＞０，１－狇犜 ＞０，犜为采样周期．可以

证明

［狊（犽＋１）－狊（犽）］ｓｉｇｎ（狊（犽））＜０，

［狊（犽＋１）＋狊（犽）］ｓｉｇｎ（狊（犽））＞０， （５）

满足离散滑模控制的存在性和到达性条件［１０］．

下面分两种情况给出离散滑模面的设计：

１）使系统（２）从任意初始状态恢复到平衡位置

时，滑模面设计为

狊（犽）＝犆犲狓（犽）， （６）

其中犆犲 ＝ ［犮　１］，犮＞０．有

狊（犽＋１）＝犆犲狓（犽＋１）＝犆犲犃狓（犽）＋犆犲犅狌（犽）．

（７）

将式（４）带入（７）得

（１－狇犜）狊（犽）－ε犜ｓｉｇｎ（狊（犽））＝

犆犲犃狓（犽）＋犆犲犅狌（犽）． （８）

得到趋近律离散滑模控制律为

狌（犽）＝

－（犆犲犅）
－１［犆犲犃狓（犽）－（１－狇犜）狊（犽）＋

ε犜ｓｉｇｎ（狊（犽））］． （９）

２）使系统（２）跟踪指令信号狉犮（犽）时，滑模面设

计为

狊（犽）＝犆犲犈（犽）． （１０）

其中

犈（犽）＝犚（犽）－狓（犽），犚（犽）＝
狉犮（犽）

ｄ狉犮（犽
［ ］），

ｄ狉犮（犽）表示指令信号狉犮（犽）的变化率．此时有

狊（犽＋１）＝犆犲［犚（犽＋１）－狓（犽＋１）］＝

犆犲［犚（犽＋１）－犃狓（犽）］－犆犲犅狌（犽）． （１１）

将式（４）带入（１１）得

狌（犽）＝

（犆犲犅）
－１｛犆犲［犚（犽＋１）－犃狓（犽）］－

（１－狇犜）狊（犽）＋ε犜ｓｉｇｎ（狊（犽））｝． （１２）

其中

犚（犽＋１）＝
狉犮（犽＋１）

犱狉犮（犽＋１
［ ］），

狉犮（犽＋１）和犱狉犮（犽＋１）用线性外推的方法获得，即

狉犮（犽＋１）＝２狉犮（犽）－狉犮（犽－１），

犱狉犮（犽＋１）＝２犱狉犮（犽）－犱狉犮（犽－１）． （１３）

为了减轻控制器输出的抖振，可以用饱和函数

ｓａｔ（狊）代替式（９）和（１２）中的符号函数ｓｉｇｎ（狊）．

３　 利用犜犇的离散滑模控制器设计
ＴＤ的离散化公式为

［７，８］

狓１（犽＋１）＝狓１（犽）＋犜狓２（犽），

狓２（犽＋１）＝

狓２（犽）＋犜×ｆｈａｎ（狓１（犽）－

狏（犽），狓２（犽），犲，犺）

烅

烄

烆 ．

（１４）

其中：狏（犽）为ＴＤ的输入信号；狓１（犽）为狏（犽）的跟踪

信号；狓２（犽）为狓１（犽）的导数，可视为狏（犽）的导数；犜

为系统采样时间；犲为决定狓１ 跟踪信号狏快慢的参

数，犲越大，跟踪速度越快，但是当狏被噪声污染时，

会使信号被更大的噪声污染；犺为决定滤波效果的

因子，一般而言，犺越大，滤波效果越好，但是犺越大，

会使狓１跟踪信号狏的相位损失越大；ｆｈａｎ（狓１，狓２，犲，

犺）称为ＴＤ的最速控制综合函数
［８］，为

犱＝犲犺；

犱０ ＝犺犱；

狔＝狓１＋犺狓２；

犪０ ＝ 犱２＋８犲狘狔槡 狘；

犪＝
狓２＋

（犪０－犱）

２
ｓｉｇｎ（狔），狘狔狘＞犱０；

狓２＋狔／犺，狘狔狘≤犱０

烅

烄

烆 ；

ｆｈａｎ＝－
犲ｓｉｇｎ（犪），狘犪狘＞犱；

犲犪／犱，狘犪狘≤犱｛ ．
（１５）

利用ＴＤ设计的离散滑模控制器主要受以下两

点的启发：

１）滑模变结构控制产生抖振的最主要原因在

于，当系统的状态轨迹到达滑模面后，难以严格地沿

着滑模面向平衡点滑动，而是在滑模面两侧来回穿

越．在自抗扰控制器的研究过程中发现，针对以下二

阶离散系统：

狓１（犽＋１）＝狓１（犽）＋犜狓２（犽），

狓２（犽＋１）＝狓２（犽）＋犜狌
｛ ．

如果令狌＝ｆｈａｎ（狓１（犽），狓２（犽），犲，犺），按照这个差分

方程推导，就能使该离散系统的状态从初始位置以

有限步到达原点并停止不动［６］．

２）从式（１２）可以看出，离散滑模控制律需要求

解指令信号的微分和预测下一时刻的指令值．而

ＴＤ可以从不连续或带随机噪声的量测信号中合理

提取连续信号及其微分．工程中常用线性外推的方

法预测下一时刻的指令值，但是当指令信号不连续

或受噪声干扰时，该方法获取的预测值误差很大，甚

至无法应用．

本文设计的控制器利用了两个ＴＤ．第１个ＴＤ

用来获取指令信号的微分，即

狉狋（犽）＝狉狋（犽－１）＋犜ｄ狉狋（犽－１），

８１５１
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ｄ狉狋（犽）＝

ｄ狉狋（犽－１）＋犜×ｆｈａｎ（狉狋（犽－１）－

狉犮（犽－１），ｄ狉狋（犽－１），犲狉，犺狉）． （１６）

其中：狉狋（犽）表示指令信号狉犮（犽）的跟踪信号；ｄ狉狋（犽）

表示狉狋（狋）的微分，视作狉犮（犽）的微分．

第２个ＴＤ与式（１０）相结合，使切换函数狊（犽）

快速到达零，并且得到狊（犽）的微分ｄ狊（犽）．有

狊（犽－１）＝犆犲犈（犽－１），

犈（犽－１）＝
狉狋（犽－１）－狓１（犽－１）

ｄ狉狋（犽－１）－狓２（犽－１
［ ］），

狊（犽）＝狊（犽－１）＋犜ｄ狊（犽－１），

ｄ狊（犽）＝

ｄ狊（犽－１）＋犜×ｆｈａｎ（狊（犽－１），ｄ狊（犽－

１），犲狊，犺狊）． （１７）

以下列二阶连续系统为例，推导控制律：

狓１（狋）＝狓２（狋），

狓２（狋）＝犳（狓１（狋），狓２（狋），狋）＋犫狌（狋）＋狑（狋
｛ ），

（１８）

其中狑（狋）为噪声干扰信号．根据式（１０）得

狊（狋）＝

犮［狉犮（狋）－狓１（狋）］＋̈狉犮（狋）－狓２（狋）＝

犮狉犮（狋）＋̈狉犮（狋）－犮狓２－

［犳（狓１（狋），狓２（狋），狋）＋犫狌（狋）＋狑（狋）］＝

－犮狓２－犳（狓１（狋），狓２（狋），狋）－犫狌（狋）＋犮狉犮（狋）＋

狉̈犮（狋）－狑（狋）． （１９）

从而得到控制律

狌（狋）＝

－
１

犫
［狊（狋）＋犮狓２（狋）＋犳（狓１（狋），狓２（狋），狋）］＋

１

犫
［犮狉犮（狋）＋̈狉犮（狋）－狑（狋）］． （２０）

式（２０）中的第２部分与系统状态变量无直接关系，

可全部视为噪声干扰．简化后的控制律为

狌（狋）＝

－
１

犫
［狊（狋）＋犮狓２（狋）＋犳（狓１（狋），狓２（狋），狋）］．（２１）

离散化后为

狌（犽）＝

－
１

犫
［ｄ狊（犽）＋犮狓２（犽）＋犳（狓１（犽），狓２（犽），犽）］．

（２２）

式（１６），（１７）和（２２）构成了一种新的离散滑模

控制器．可以看出，这种控制器不需要预测指令信号

下一时刻的值及其微分．

４　 对比仿真
针对以下二阶离散系统：

狓１（犽＋１）＝狓１（犽）＋犜×狓２（犽），

狓２（犽＋１）＝

狓２（犽）＋犜×［－２５狓２（犽）＋１３３狌（犽）＋狑（犽）］，

狔（犽）＝狓１（犽）

烅

烄

烆 ．

（２３）

其中：狓（犽）的初值为

狓１（犽）

狓２（犽
［ ］）＝

π／６［ ］
０

；

采样时间犜＝０．００１ｓ；狑（犽）为噪声干扰，取值为

图１　狉犮 ＝０时的仿真结果
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狑（犽）＝

ｃｏｓ（０．６犽犜）狓１（犽）＋ｃｏｓ（０．７犽犜）狓２（犽）＋

０．５ｓｉｇｎ（犽犜）＋狀（犽）； （２４）

狀（犽）为［－１，１］内的白噪声．

采用趋近律离散滑模控制器与本文设计的控制

器进行对比．取式（４）中的参数ε＝５，狇＝３０和（６）

中的参数犮＝１５．根据式（１４），ＴＤ中需要调整的参

数分别为犲和犺，其中滤波因子犺的取值和系统的采

样时间犜有关，犺的取值范围大致为３犜～１０犜
［８］．本

文取犲狉＝犲狊＝８００，犺狉＝犺狊＝７犜．仿真时，指令信号

图２　狉犮 为正弦信号时的仿真结果

狉犮分别取为零、正弦信号和方波信号，仿真结果如图

１～ 图３所示．

从图１可以看出，两种控制器均可使系统输出狔

无超调地恢复到零，但是趋近律离散滑模控制器的

输出狌有明显的抖振；而利用ＴＤ设计的控制器在系

统达到稳态后，控制器的输出狌虽然没有完全达到

零值，但是抖振大为减轻．

从图２可以看出，利用ＴＤ设计的控制器在跟踪

正弦信号时，存在少许的相位滞后，但是控制器的输

出已经基本上不存在抖振问题；而趋近律滑模控制

图３　狉犮 为方波信号时的仿真结果
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器虽然实现了对正弦信号的完美跟踪，但其控制器

输出的高频抖振仍然没有消失．

从图３可以看出，利用ＴＤ设计的控制器实现了

对方波信号无超调的跟踪，控制器的输出幅值在

［－５，５］之间，且不存在抖振现象．趋近律离散滑模

控制器需要利用线性外推的方法预测指令信号下一

时刻的值及其微分．由于方波信号不连续且在阶跃

处微分不存在，导致了系统的输出超调很大，且控制

器的输出达到了１０３ 这个数量级，从而使得这种控

制器在实际工程中无法应用．

５　 结 　 　论
滑模控制具有强鲁棒性，但是控制器输出存在

的高频抖振影响了这种控制方法在实际工程中的应

用．本文利用ＴＤ设计的新型离散滑模控制器，能够

从不连续或带随机噪声的量测信号中合理提取连续

信号及微分，且不需要预测指令信号下一时刻的值

及微分．与趋近律的离散滑模控制器相比，本文设计

的控制器最大的优点是在保持强鲁棒性的同时，控

制器的输出基本上不存在抖振现象．数值仿真结果

还表明，本文设计的控制器在跟踪不连续的指令信

号时，也能表现出良好的动态品质．

参考文献（犚犲犳犲狉犲狀犮犲狊）

［１］刘金琨．滑模变结构控制 Ｍａｔｌａｂ仿真［Ｍ］．北京：清华

大学出版社，２００５．

（ＬｉｕＪＫ．Ｍａｔｌａｂｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｆｏｒｓｌｉｄｉｎｇｍｏｄｅｃｏｎｔｒｏｌ

［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＴｓｉｎｇｈｕａＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙＰｒｅｓｓ，２００５．）

［２］刘金琨，孙富春．滑模变结构控制理论及其算法研究与

进展［Ｊ］．控制理论与应用，２００７，２４（３）：４０７４１７．

（ＬｉｕＪＫ，ＳｕｎＦＣ．Ｒｅｓｅａｒｃｈａｎｄｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｎｔｈｅｏｒｙ

ａｎｄａｌｇｏｒｉｔｈｍｓｏｆｓｌｉｄｉｎｇ ｍｏｄｅｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．Ｃｏｎｔｒｏｌ

ＴｈｅｏｒｙａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ，２００７，２４（３）：４０７４１７．）

［３］Ｙｏｕｎｇ Ｋ Ｄ，Ｕｔｋｉｎ Ｖ Ｉ，Ｏｚｇｕｎｅｒ Ｕ．Ａ ｃｏｎｔｒｏｌ

ｅｎｇｉｎｅｅｒ’ｓｇｕｉｄｅｔｏｓｌｉｄｉｎｇ ｍｏｄｅｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．ＩＥＥＥ

ＴｒａｎｓｏｎＣｏｎｔｒｏｌＳｙｓｔｅｍｓ，１９９９，７（３）：３２８３４２．

［４］韩京清．自抗扰控制器及其应用［Ｊ］．控制与决策，

１９９８，１３（１）：１９２３．

（ＨａｎＪＱ．Ａｃｔｉｖｅｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒａｎｄ

ｉｔ’ｓａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＣｏｎｔｒｏｌａｎｄＤｅｃｉｓｉｏｎ，１９９８，１３

（１）：１９２３．）

［５］黄一，张文革．自抗扰控制器的发展［Ｊ］．控制理论与应

用，２００２，１９（４）：４８５４９２．

（Ｈｕａｎｇ Ｙ，Ｚｈａｎｇ Ｗ Ｇ． Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ ｏｆ ａｃｔｉｖｅ

ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ［Ｊ］．ＣｏｎｔｒｏｌＴｈｅｏｒｙａｎｄ

Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ，２００２，１９（４）：４８５４９２．）

［６］韩京清．自抗扰控制技术［Ｊ］．前沿科学，２００７，（１）：

２４３１．

（ＨａｎＪＱ．Ａｃｔｉｖｅｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｔｅｃｈｎｉｑｕｅ

［Ｊ］．ＦｒｏｎｔｉｅｒＳｃｉｅｎｃｅ，２００７，（１）：２４３１．）

［７］韩京清，黄远灿．二阶跟踪微分器的频率特性［Ｊ］．数

学的实践与认识，２００３，３３（３）：７１７４．

（ＨａｎＪＱ，Ｈｕａｎｇ Ｙ Ｃ．Ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｏｆ

ｓｅｃｏｎｄｏｒｄｅｒｔｒａｃｋｉｎｇｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｔｏｒ［Ｊ］．Ｍａｔｈｅｍａｔｉｃｓｉｎ

ＰｒａｃｔｉｃｅａｎｄＴｈｅｏｒｙ，２００３，３３（３）：７１７４．）

［８］武利强，林浩，韩京清．ＴＤ滤波性能研究［Ｊ］．系统仿

真学报，２００４，１６（４）：６５１６５４．

（Ｗｕ Ｌ Ｑ，Ｌｉｎ Ｈ，ＨａｎＪ Ｑ．Ｓｔｕｄｙ ｏｆｔｒａｃｋｉｎｇ

ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｔｏｒｏｎｆｉｌｔｅｒｉｎｇ［Ｊ］．ＪｏｆＳｙｓｔｅｍＳｉｍｕｌａｔｉｏｎ，

２００４，１６（４）：６５１６５４．）

［９］Ｇａｏ Ｗ Ｂ，Ｗａｎｇ Ｙ Ｆ，Ｈｏｍａｉｆａ Ａ．Ｄｉｓｃｒｅｔｅｔｉｍｅ

ｖａｒｉａｂｌｅｓｔｒｕｃｔｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎ

ＩｎｄｕｓｔｒｉａｌＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，１９９５，４２（２）：１１７１２２．

［１０］ＳａｒｐｔｕｒｋＳＺ，ＩｓｔｅｆａｎｏｐｕｌｏｓＹ，ＫａｙｎａｋＯ．Ｏｎｔｈｅ

ｓｔａｂｉｌｉｔｙｏｆｄｉｓｃｒｅｔｅｔｉｍｅｓｌｉｄｉｎｇｍｏｄｅｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ

［Ｊ］．ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓｏｎ ＡｕｔｏｍａｔｉｃＣｏｎｔｒｏｌ，１９８７，３２

（１０）：



９３０９３２．

　　（上接第１５１６页）

［５］ＰｅｅｒＥＳ，Ｖａｎｄｅｎ Ｂｅｒｇｈ Ｆ，Ｅｎｇｅｌｂｒｅｃｈｔ Ａ．Ｕｓｉｎｇ

ｎｅｉｇｈｂｏｒｈｏｏｄｗｉｔｈｔｈｅｇｕａｒａｎｔｅｅｄｃｏｎｖｅｒｇｅｎｃｅＰＳＯ［Ｃ］．

Ｐｒｏｃｏｆｔｈｅ２００３ＩＥＥＥＳｗａｒｍＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅＳｙｍｐｏｓｉｕｍ．

Ｉｎｄｉａｎａ，２００３：２３５２４２．

［６］孟红记，郑鹏，梅国晖，等．基于混沌序列的粒子群优

化算法［Ｊ］．控制与决策，２００６，２１（３）：２６３２６６．

（ＭｅｎｇＨＪ，ＺｈｅｎｇＰ，ＭｅｉＧＨ，ｅｔａｌ．Ｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍ

ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｃｈａｏｔｉｃｓｅｒｉｅｓ［Ｊ］．

ＣｏｎｔｒｏｌａｎｄＤｅｃｉｓｉｏｎ，２００６，２１（３）：２６３２６６．）

［７］ＦａｎＳ Ｋ Ｓ，Ｌｉａｎｇ Ｙ Ｃ，ＺａｈａｒａＥ．Ｈｙｂｒｉｄｓｉｍｐｌｅｘ

ｓｅａｒｃｈａｎｄｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍ ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｆｏｒｔｈｅｇｌｏｂａｌ

ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆＭｕｌｔｉｍｏｄａｌＦｕｎｃｔｉｏｎｓ［Ｊ］．Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ

Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ，２００４，３６（４）：４０１４１８．

［８］ＰａｒｓｏｐｏｕｌｏｓＫＥ，ＶｒａｈａｔｉｓＭＮ．Ｉｎｉｔｉａｌｉｚｉｎｇｔｈｅｐａｒｔｉｃｌｅ

ｓｗａｒｍｏｐｔｉｍｉｚｅｒｕｓｉｎｇｔｈｅｎｏｎｌｉｎｅａｒｓｉｍｐｌｅｘ ｍｅｔｈｏｄ

［Ｃ］．ＡｄｖａｎｃｅｓｉｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＳｙｓｔｅｍｓ，ＦｕｚｚｙＳｙｓｔｅｍｓ，

ＥｖｏｌｕｔｉｏｎａｒｙＣｏｍｐｕｔａｔｉｏｎ．Ａｔｈｅｎｓ，２００２：２１６２２１．

［９］李勇军，袁小芳，孙炜．动态分级的并行混沌优化算法

研究［Ｊ］．系统仿真学报，２００７，１９（１２）：２６９０２６９４．

（ＬｉＹＪ，Ｙｕａｎ Ｘ Ｆ，Ｓｕｎ Ｗ．Ｄｙｎａｍｉｃｈｉｅｒａｒｃｈｉｃａｌ

ｐａｒａｌｌｅｌｃｈａｏｔｉｃｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ［Ｊ］．ＪｏｆＳｙｓｔｅｍ

Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ，２００７，１９（１２）：２６９０２６９４．）

［１０］王芳，邱玉辉．一种引入单纯形法算子的新颖粒子群

算法［Ｊ］．信息与控制，２００５，３４（５）：５１７５２２．

（ＷａｎｇＦ，ＱｉｕＹＨ．Ａｎｏｖｅｌｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍａｌｇｏｒｉｔｈｍ

ｕｓｉｎｇｔｈｅｓｉｍｐｌｅｘｍｅｔｈｏｄｏｐｅｒａｔｏｒ［Ｊ］．Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎａｎｄ

Ｃｏｎｔｒｏｌ，２００５，３４（５）：５１７５２２．）

１２５１


