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摘 要

用直接考虑弹性梁特征方程的方法
,

本文给出了当弹性梁的控制点和观测点的设计满足

一定的条件时
.

弹性梁除了是能控和可观测外
,

还具有指数能稳的性质
。

同时还可以具体地

确定渐近速率
。

关健词 波动方程
,

指数能稳性

引言

两端自由的弹性梁可用下面的一维波动方程描述
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伪梁的长度
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m ( x) 为梁的质量分布
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E ( x) I ( x) 是梁的弯曲刚度分布
.
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则实现反馈控制的闭环系统为

本文 1 9 8 9年 5 月 2 7臼收到



第 1 期 肖明庆等
:
弓单性梁探动系统的镇定 1仑1

州 (
·
)
你

· 。 (
· )

l:
。 `· ,
霖

d一异 (
E (· )̀ (

·
)
昙:赘)

二 。 ` 5 ,

闭环系统的边界条件为 ( 2 )
,

初始条件为 ` 3 )
.

弹性梁的反馈稳定问题是选择观测点的位置
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2 主要结果

定理 1 设左闭环系统 ( 6 )中
,
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则系统 ( 6) 除了能观测和能控外还是指数能稳的
.
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注 1 从定理 1证明过程可知
,

定理条件中的
a :

就是系统 ( 6) 的指数稳 定 系 数
,

这

给估算系经 ( 6 )的解趋于平衡点的速度提供了很大的方便
.

具有实践意义
.

注 2 设二 。
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且是指数稳定
.
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