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摘要 

提出了一种即适用于全驱动系统, 也适用于欠驱
动系统的加速度反馈控制新方法—加速度反馈增

强的 H∞ 控制方法. 通过引入前置滤波器来代替

传统加速度反馈控制方法中的高增益, 新的加速
度反馈控制方法可以根据已知的非线性动力学项

设计非线性鲁棒性增强控制器; 通过与后退算法

相结合, 新的加速度反馈控制方法可以应用于欠

驱动非线性系统; 通过在频率域及输入输出有限

增益 L2 稳定的意义上的分析显示了新的方法具

有良好的扰动抑制性能. 最后, 在一个直升机仿
真模型上进行的跟踪控制仿真实验的结果验证了

新方法的可行性与有效性. 
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