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 （题目不宜过长,避免用“基于…”语法结构。作者名字两个字时，中间加一个字空；只有一个单位时无需标注上角标）
摘  要：摘要采用报道性文摘，应拥有与论文同等量的主要信息，中英文摘要均须包括目的、方法、结果、结论等四要素，重点说明文章的创新点部分。中文摘要以300字左右为宜。英文摘要应按照英文文法书写，在确保内容完整性的前提下不必采用句子到句子的翻译模式。（例：“目的”针对空间站交会对接（RVD）过程中合作目标在视频中周期性发光的特点，“方法”提出一种基于无损卡尔曼滤波（UKF）（中文在前，缩写在后）的抗野值自适应滤波算法。该算法通过对估计误差的实时监测来调整渐消因子或进行抗野值计算，“结果”使滤波器在统计特性不准确或存在野值干扰的情况下仍为最优估计。“结论”将其应用到MEMS-SINS/GPS组合导航系统中，仿真结果表明新算法能有效降低统计特性不准确及野值给系统造成的不利影响。）
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Abstract：A method for designing robust tracking controllers is proposed in this paper for a class of large-scale interconnected linear systems with uncertainties and time-delays. If the uncertainties satisfy the matching conditions, we can construct a decentralized tracking controller by using the solution of the Riccati（人名等专用名词首字母大写） equation. According to the fact that the cooperative target is sparking periodically in the passive rendezvous and docking (RVD).With the decentralized controller, the closed-loop system will asymptotically track the reference input, even if the systems contain time-delays in both states and controls. Numerical simulations have demonstrated the effectiveness of the approach proposed.

Key words：uncertainty；time-delay；decentralized control； robust tracking（英文摘要一般使用一般现在时加被动语态）

0  引  言
对于大系统，分散控制是行之有效的策略[1-2]。（连续引用文献中间用短横线，不用逗号）其中重要原因在于一个高阶大系统解耦为几个低阶子系统来处理。利用文献[3]的技术，文献[1]针对一类线性不确定关联大系统提出一种鲁棒跟踪控制器的设计法，在文献[2]中我们给出了改进方法，扩大了不确定参数的范围。(参考文献要按序号引用）
另一方面，在许多工程问题中，如卫星通信系统（Satellite communication system, SCS）、气动系统和化工过程，存在着时间延迟现象。时间延迟常常影响系统性能指标甚至导致系统不稳定，因而得到了学者们的广泛关注[4-6]。对于一类含时滞不确定系统，我们在文献[5]给出一种线性鲁棒跟踪控制器，文献[6]（文献号需加中括号）也研究了类似问题，给出一种非线性跟踪控制器。
我们注意到，文献[1,3]（引用不连续的文献，之间用逗号隔开）未考虑时间延迟问题，而文献[4-5]未研究关联大系统。本文将研究既含时间延迟又含参数不确定性的一类关联大系统，利用Riccati方程的正定解，构造出一种分散鲁棒跟踪控制器，保证系统渐近跟踪参考输入。
1  抗野值自适应滤波算法

1.1  问题提出 
考虑线性离散系统
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（多行公式共用一个编号时，左加大括号，编号（1）居中）       
式中：（统一为“式中：”如果想引入某个公式可写“式（1）”）
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为状态转移矩阵，
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为系统噪声驱动矩阵，
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为量测向量，
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为量测矩阵，
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分别为系统噪声和量测噪声，并且满足


[image: image10.wmf]{

}

{

}

{

}

{

}

{

}

T

T

T

E0,E

E0,E

E0

kkjkkj

kkjkkj

kj

d

d

ì

==

ï

ï

==  

í

ï

=                         

ï

î

wwwQ

vvvR

vw

                                                             (2)

（期望和方差符号要为正体）

式中：
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为系统噪声方差阵；
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为量测噪声方差阵；
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为Kronecker符号。

Kalman滤波算法的状态估计为[11]
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式中：
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为状态预测；
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K

为滤波增益矩阵。
式中：
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（已编号的公式后不需加标点符号；未编号的公式和公式、文字间，需要用逗号隔开，句号结束）

2  控制器设计

为了构造控制器，我们……
定理 1. 对于系统(1)，…… 则分散控制器(9)能够保证闭环系统的输出渐近跟踪参考输入。
    证. 将式（5）代入式（7），……，速度为5 m/s，马赫数Ma 2.5, （所有单位与数值之间请加1/3个字空），过载10（过载无单位）。
注1. 文中超声速（不应为超音速）…….

3  仿真校验（不应为仿真验证）
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Illustration of ground track for entry trajectory

four phases




图1 再入轨迹四段的星下点示意图

Fig.1 The diagram of the four segments of the reentry trajectory

 (标题中英文对照、图表中的单位采用“x/单位”形式，若单位中也包含“/”，则需要改写，如“x/（m/s）”改写为“x/(m·s-1)”。制图时尽量采用不同线型的曲线区分，避免用颜色区分；另图中所有字符尽量用7号字， 数字和英文字体用“Times New Roman”;图表中可以使用中文的避免用英文)（流程图“开始”“结束”的左右两边是圆弧边）
[image: image21.jpg]B RA AR

v

SRS GBI F 15 M

¥

S G K YRR TR

T !

SRAFRAE e ) 8

RATHR TN
BEGHTR 2

A FRRR AL I





图2  轨迹生成算法协调逻辑

Fig.2 Coordination logic of trajectory generation algorithm

表1 实验合金的化学成分

Tab.1 Chemical composition of experimental alloys

（标题中英文对照；三线表，每列均应有表头；如表中分量有量纲，请注明单位，形式同图）
	合金号 Cu    Mg    Mn    Ti    Zr     Fe     Si   Y       Al 

	1      5.8   0.22   0.28   0.05   0.200  0.15   0.05   0.5  1254.7068
2      5.7   0.21   0.30  10.06   0.22   0.14   0.06   0.1  2438.7845 

3      5.9   0.22   0.29   0.06   0.21   0.16   0.05   0.2  1587.5649 

4      5.8   0.20   0.27   0.05   0.22   0.15   0.05   0.3  2498.5681 


4  结论

对于既含时间延迟又含参数不确定性一类关联大系统，本文利用Riccati方程的正定解给出一种分散鲁棒跟踪控制器的设计方法，按照这种方法设计的分散控制器，可以保证系统渐近跟踪预先设定的参考输入。文中给出的仿真实例说明了该方法的有效性。
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