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…控制理论若干瓶颈问题

／

方法相比’自抗扰控制的思想对传统的控制问题给出了遇然不同的理解’同

时也对控制理论研究提出了许多新挑战

自抗扰控制方法提出后因其思想独特、结构简单、易于工程实现｀控制

效果好而吸引了许多应用研究工作者’尽管在很长—段时间里它的这些优良

性质还没有理论证明.十几年来’关于自抗扰控制应用研究的成果不断涌现’

涉及众多领域’如文献［l2］和［］3］详细介绍了如何将自抗扰控制思想用

于解决具有大范围不确定的非线性及鹊合特性的飞行姿态控制问题’目前基

于自抗扰控制的姿态控制方法已用于我国航天若干实际型号的飞行控制中.

文献［l4］介绍了美国克里夫兰州立大学先进控制技术研究中心在自抗扰控

制的应用方面所取得的＿系列成果’包括运动控制（motioncontrol）、张力

调节（wcbtensionregulation）、DCˉDC电力转换器（DCˉDCpowerconverter）｀

化工过程（罐式反应堆, continuous stirredtankreactor）、微电子机械陀螺

（MEMSgyroscope）等’以及在实际工业生产线（工业伺服驱动’ industrial

servodrive）及软管挤压生产线温度控制（temperaturecontrol inhose
extrusion）上取得的众多良好效果在美国’自抗扰控制技术经过简化和参

数化’已经应用于ParkerHannihn的高分子材料挤压生产线［l5］’2013年美

国德州仪器公司推出＿系列基于自抗扰控制算法的运动控制芯片［l6］.此外’

文献［17］～［28］还分别具体介绍了自抗扰控制在感应电机速度控制（speed

control of inductionmotor drive）、永磁同步电机控制（contro］ fbr

peImanentˉmagnetsynchronousmotorsystem）、飞船姿态跟踪（attjtudetrackiDg

of∏gidspacecra∩）、机器人无标定手眼协调（roboticuncalibratedhandˉeye

coordination）、柔性系统控制（controlof∩exiblejointsystem）、非圆旋转精密

机械控制（controlfbrnoncirculartumingprocess）、超导谐振腔控制（contro］fbr

superconductingRFcavities）、空气压缩机的镇定（stabilizationofaxia］∩ow

compressors）、气化炉过程控制（ALSTOMgasi6erbenchma】kproblem）、机炉

电协同控制（boilerˉturbineˉgeneratorcontro］ systems）、张力系统（tension

system）等问题的应用研究.其中’上海交通大学智能机器人研究中心将其用

于与企业联合开发的几款高性能多用途服务机器人—“纳豆机器人”和“小

G机器人”的运动规划和避障控制中［29］’清华大学热能工程系与广东电网电

力科学研究院合作已经将ADRC在汕尾市海丰电厂l000MW机组的低压加热
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