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要!以四轮转向系统为研究对象!引入
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控制理论!设计了一种四轮转向系统非脆弱控制器存在的线性矩阵不等式
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控制理论有效地抑制外部扰动对系统的干扰!利用
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究系统的控制器存在条件以矩阵不等式的形式给出"与现有的控制器设计方法相比!充分考虑了控制器存在的不确定性摄

动!即非脆弱控制问题"最后!通过
Y3'S3Z

仿真软件对所推导得出的控制器不等式存在条件进行验证!进一步证明了提出

方法的有效性"
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四轮转向系统作为汽车控制中的重要技术部分!近年

来在控制领域受到了广泛的关注"四轮转向技术是指汽

车进行侧向运动和横摆运动的控制时!将后轮引入到转向

控制中"四轮转向系统在汽车低速转向时!可有效提高机

动灵活性!在高速转向时!可有效提高操纵稳定性'
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"文

献'
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(中!针对汽车四轮转向系统采用三自由度模型进行

了研究并运用了鲁棒控制中的
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控制理论"在文献'
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中!关于四轮转向系统的控制方法研究采用了模型跟踪自

适应控制理论!提出一种基于模型跟踪自适应控制技术的

四轮转向系统控制"文献'
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(中!通过对机场牵引汽车四

轮转向控制系统的研究!提出一种在随动轮角度跟随基础

上!引入汽车行驶速度控制因子的控制方法!得到了较好

的控制效果"

另一方面!在控制系统的设计过程中!
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稳定性理论以及线性矩阵不等式技术因其有效性'
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到广泛关注"通过
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软件中的
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工具箱可有

效处理控制系统设计中的线性矩阵不等式的求解问
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"鉴于上述分析!本文针对四轮转向系统的控制问

题!提出一种考虑控制器中存在不确定摄动的非脆弱控制

器求解设计方法"该设计过程充分利用了矩阵不等式变

换技术)
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函数方法!将四轮转

向系统的控制器存在条件以矩阵不等式的形式给出"最

后!通过
Y3'S3Z

软件对所设计方法的有效性进行数值

仿真验证"
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问题描述

本节选取的四轮转向系统状态方程如式$
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非脆弱控制器设计

下面通过线性矩阵不等式方法!设计考虑非脆弱问题
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仿真实例

为进一步证明本文所提出控制器求解方法的有效性!

这里选取四轮转向系统的参数如下'
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Y3'S3Z

软件的
F)EL?)7b

仿真功能对四轮转

向系统模型进行仿真实验!可得到图
"

所示的车体侧偏角

响应曲线和图
#

所示的横摆角速度响应曲线!通过曲线可

以看出系统的状态参数趋于稳定!因此可以说明!本文定

理
"

所给出的控制器设计方法的有效性"

图
"

!

车体侧偏角响应曲线

图
#

!

横摆角速度响应曲线
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结
!

论

本文主要研究了四轮转向系统的非脆弱控制器设计

问题"控制器的设计过程中!考虑控制器中参数不确定性

摄动的存在!通过线性矩阵不等式$

SYI

%技术和
S

H

,P

O

L7<M

函数方法!结合
2

h

控制理论!将非脆弱控制器设计

条件以矩阵不等式的形式给出!利用
Y3'S3Z

软件
SYI

工具箱求解出控制器增益参数"最后!通过四轮转向系统

的实例参数证明了所提出的方法可有效性"
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