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	项目名称
	船舶运动非线性鲁棒自适应控制理论与方法研究

	提名者
	大连海事大学

	提名意见
	该项目面向一类非线性系统运动控制的动态不确定问题，创建了非线性系统动态不确定在线学习机制，建立了非线性系统未知动态参数自适应估计方法，提出了船舶运动控制面临的动态不确定问题的解决方案；针对海洋环境扰动力未知时变这一难题，构造了具有渐近收敛特性的扰动力估计器，形成了海洋环境扰动力实时渐近估计理论方法，实现了船舶运动强鲁棒控制；面对非线性系统输入约束问题，创建了一类复杂条件下非线性系统输入约束问题的处理机制，率先提出了复杂条件船舶运动控制输入约束问题的补偿处理方法；面向一类复杂条件下非线性多智能体系统，阐明了非线性多智能体系统状态不可测及非匹配不确定问题解决方案，创建了新型最少参数学习自适应神经网络辨识方法，提出了易于工程实现的非线性多智能体系统鲁棒自适应一致性控制策略。上述创新性成果为船舶运动控制提供了重要理论依据，并推动了船舶运动控制理论研究向工程实际应用和发展。
研究成果发表在船舶与海洋工程领域、控制理论与应用领域国际顶级期刊上，8篇代表作中4篇入选ESI工程领域前1%高被引论文，得到国内外著名学者的正面引用和高度评价，表明该项目研究成果处于国际领先水平。
对照辽宁省自然科学奖授奖条件，决定提名该项目为2020年度辽宁省自然科学奖二等奖。

	项目简介
	船舶运动控制研究同时面临动态不确定、扰动不确定及输入约束问题等复杂条件，属一类不确定多变量非线性系统的运动控制理论和方法研究，极具挑战性。本项目以非线性系统的鲁棒自适应运动控制理论研究为主线，探究解决了非线性系统动态不确定、扰动不确定、输入约束等关键问题，为解决一大类复杂条件下非线性系统及多智能体系统运动控制问题提供了系统化方法，取得了一系列研究成果。项目结合船舶运动控制的实际需求，运用上述理论成果，提出了船舶运动强鲁棒自适应控制策略。项目先后获得了国家自然科学基金等重要科研项目资助，自主研发了船舶运动控制系统硬件在环测试仿真平台，推动了船舶运动非线性鲁棒自适应控制理论研究向工程实际应用。该项目取得的重要科学发现主要包括以下四个方面：
1.创建了一类非线性系统动态不确定在线学习机制，提出了非线性系统未知动态参数自适应估计方法，丰富了非线性鲁棒自适应控制理论，提出了船舶运动控制面临的动态不确定问题的解决方案。
2.构造了具有渐近收敛特性的扰动力估计器，形成了海洋环境扰动力实时渐近估计理论方法，解决了海洋环境扰动力估计这一船舶工程领域卡脖子技术难题，有效提高了船舶运动控制系统抗干扰能力，实现了船舶运动强鲁棒控制。
3.创建了一类复杂条件非线性系统输入受限问题的处理机制，提出了复杂条件船舶运动控制输入受限的补偿处理方法。
4.阐明了非线性多智能体系统非匹配不确定问题解决方案，创建了新型最少参数学习自适应神经网络辨识方法，提出了易于工程实现的非线性多智能系统的鲁棒自适应一致性控制策略。
项目共发表论文100余篇，其中SCI收录40余篇，8篇代表性论文中入选ESI工程领域前1%高被引论文4篇，SCI总他引576次，总他引719次，单篇最高他引131次；授权及申请国家发明专利共16项。
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	Robust dynamic positioning of ships with disturbances under input saturation/ Automatica/ Du Jialu, Hu Xin, Krstic Miroslav, Sun Yuqing
	2016年73卷207-217页
	2016年9月6日
	Du Jialu
	Du Jialu
	Du Jialu, Hu Xin, Sun Yuqing
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	Google Scholar
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	2015年26卷2775-2786页
	2015年3月5日
	Du Jialu
	Du Jialu
	Du Jialu, Hu Xin, Liu, Hongbo, Chen C. L. Philip
	61
	Google Scholar
	否

	7
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