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演示者
演示文稿备注
我们知道，包括航空航天，工业工程、先进制造在内的实际系统都包含
非线性动态，不确定性动态，未建模动态，环境干扰，量测噪声。
目前常用的处理方法是把未知动态和外部干扰归结为系统等价干扰，
一种方法是把等价干扰简化为高斯噪声，采用随机控制的方法进行研究。
另一种方法是把等价干扰描述成范数有界未知变量，采用鲁棒控制的方法进行处理。
目前存在的问题有两个方面：其一是等价干扰一般不是高斯分布，需要研究非高斯系统
抗干扰控制；其二，通过对来自不同通道、不同类型的干扰噪声分别建模，人们可以
得到更精确的多元干扰模型取代原有的单一干扰模型，迫切需要研究多源干扰系统的抗干扰控制问题。
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抗干扰控制；其二，通过对来自不同通道、不同类型的干扰噪声分别建模，人们可以
得到更精确的多元干扰模型取代原有的单一干扰模型，迫切需要研究多源干扰系统的抗干扰控制问题。
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演示者
演示文稿备注

电网谐波主要来源于三个方面：
  
1.1
发电机产生的谐波
 
 
发电机由于三相绕组在制作上很难做到绝对对称，
铁心也很难做到
绝对均匀一致等原因，
发电机磁极磁场并非完全按正弦规律分布，
因此感应电动势就不是理
想的正弦波，
输出电压也就包含一定的谐波。
不过由于发电机设计时采取了许多削弱谐波的
措施，因此其输出电压的谐波含量很少。
  
1.2
变压器产生的谐波
 
 
变压器产生的谐波电流是由其励磁回路的非线性引起的。
变压器的
铁心具有非线性，加上正弦电压时，励磁电流产生波形畸变，谐波成分包含以
3
、
5
次谐波
为主的奇次谐波，其中
3
次谐波含量可达额定电流的
0.5
％。变压器励磁电流的谐波含量和
铁心饱和程度有关，
施加于变压器的电压越高，
谐波含量急剧增加。
注入电网的谐波成分和
变压器的连接组别有关，变压器一次侧为△形连接时，
3n
（
n
＝
1
，
2
，
3
…）次谐波只在△形
绕组内流通，注入电网的只有
6K
±
1
（
K
＝
1
，
2
，
3
…）次谐波。
 
1.3
用电设备产生的谐波
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演示文稿备注
补充火星探测的意义，重大需求，加动画
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演示者
演示文稿备注
补充该项研究的意义，强调研制成功我国首个，超过美国的先进的系统
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生物学家发现，在撒哈拉沙漠中有一种沙蚁具有惊人的导航定位本领本领。这种大脑仅有0.1㎎的蚂蚁可以到距离巢穴
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演示者
演示文稿备注
补充无人机应用、补充首架近空间可变体无人机研制
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