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摘要 � 考察了线性奇异摄动系统 全� � �￡� � 的 。 稳定性
,

同时对扰动系统 全一 �� �的 � � �
� 的鲁棒性 问题进行了研究

,

运

用代数矩阵和李亚普诺夫稳定性理论得到 了相应 的
。一 稳定性界和稳定鲁棒性界

。

实例分析验证 了所提 出结果的有效性
。
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在处理工程实际问题中 (如柔性机器人和航天

工程)
,

得到的系统状态模型部分变量关于时间的

导数含有 1 个小参数
‘

(0 <
。
《1)

,

称此类系统为

奇异摄动系统
。
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系统最常用的方法是时间尺度分解法 [1]
,

主要思想

是
:
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,
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这里 O (的 表示
￡
的至多同阶无穷小量

。

基于上述思想
,

对系统 (1) 的分析可以通过

其近似系统 (3 )
、

( 4) 来代替
,

考虑到实际问题一

般忽略快变量的分析
,

必然降低问题的复杂性
;
但

同时应该看到
,

小参数
。影响了解的逼近精度及相

关性质
。

一个重要的问题是
:
若近似系统 (3 ) 是

稳定的
,

则原系统得稳定性如何
。

文献 「1〕指出
,

若降阶系统 (3) 和边界层系统 (4 ) 是稳定的
,

则

必存在一个正数
。‘ ,
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。任 (0
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) 时
,
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。
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, 。 ’
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。
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,
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而有更广泛的适用性
。
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基于相同的方法给出了其稳定鲁棒性界
。

最后用

M A T L A B 数学软件进行了数值计算
,

进一步说明

所提出方法的有效性
。
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4 结 论

本文分析了线性奇异摄动系统的稳定性和鲁棒

性
,

基于代数矩阵理论得到
。一稳定性界和稳定鲁

棒性界
。

实例分析进一步说明了所提出方法的合理

性和有效性
。
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