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１　Ｋ．Ａ．Ｌｉｌｉｅｎｋａｍｐ．Ａｓｉｍｕｌｉｎｋｄｒｉｖｅｎｄｙｎａｍｉｃｓｉｇｎａｌａｎａｌｙ

ｚｅｒ．［Ｂａｃｈｅｌｏｒ＇ｓＴｈｅｓｉｓ］．ＭＩＴＤｅｐｔ．ｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉ

ｎｅｅｒｉｎｇ，１９９９

２　Ｇ．Ｆ．Ｆｒａｎｋｌｉｎ，Ｊ．Ｄ．Ｐｏｗｅｌｌ，ａｎｄＭ．Ｌ．Ｗｏｒｋｍａｎ．Ｄｉｇｉｔａｌ

ＣｏｎｔｒｏｌｏｆＤｙｎａｍｉｃＳｙｓｔｅｍｓ（Ｔｈｉｒｄｅｄｉｔｉｏｎ）．Ｐｅｋｉｎｇ：Ｔｓｉｎｇ

ｈｕａＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｐｕｂｌｉｓｈｉｎｇｃｏｍｐａｎｙ，２００１：４８４～４９５

３　ＧｅｎｅＦ．Ｆｒａｎｋｌｉｎ，Ｊ．ＤａｖｉｄＰｏｗｅｌｌａｎｄＡｂｂａｓＥｍａｍｉＮａｅｉｎｉ
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，２００４（ＧｅｎｅＦ．Ｆｒａｎｋｌｉｎ，

Ｊ．ＤａｖｉｄＰｏｗｅｌｌａｎｄＡｂｂａｓＥｍａｍｉＮａｅｉｎｉｗｒｉｔｅ．ＺｈｕＱｉ

ｄａｎ，ＺｈａｎｇＬｉｋｅ，ＹｕａｎＸｉｎｔｒａｎｓｌａｔｅ．ＦｅｅｄｂａｃｋＣｏｎｔｒｏｌｏｆ

ＤｙｎａｍｉｃＳｙｓｔｅｍ（ＦｏｕｒｔｈＥｄｉｔｉｏｎ）．Ｐｅｋｉｎｇ：Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｉｎｄｕｓ

ｔｒｉｅｓｐｕｂｌｉｓｈｉｎｇｃｏｍｐａｎｙ，２００４：２４４～２４７（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））
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（ＦａｎｇＣｈｏｎｇｚｈｉ，ＸｉａｏＤｅｙｕｎ．ＰｒｏｃｅｓｓＩｄｅｎｔｉｆｙ．Ｐｅｋｉｎｇ：Ｔｓ

ｉｎｇｈｕａＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｐｕｂｌｉｓｈｉｎｇｃｏｍｐａｎｙ，２００４：１００～１０９（ｉｎ

Ｃｈｉｎｅｓｅ））

Ｒｅｃｅｉｖｅｄ３Ａｕｇｕｓｔ２００６，ｒｅｖｉｓｅｄ２０Ｓｅｐｔｅｍｂｅｒ２００６．

ＴＨＥＲＥＳＥＡＲＣＨＯＮＴＨＥＤＩＧＩＴＡＬＭＥＡＳＵＲＥＭＥＮＴＯＦＦＲＥＱＵＥＮＣＹ

ＲＥＳＰＯＮＳＥＣＨＡＲＡＣＴＥＲＩＳＴＩＣＳＯＦＭＥＣＨＡＴＲＯＮＩＣＳＥＱＵＩＰＭＥＮＴ

ＦａｎＳｈｉｘｕｎ，　ＦａｎＤａｐｅｎｇ，　ＺｈａｎｇＺｈｉｙｏｎｇ，　ＳｕｎＨａｉ－ｙａｎｇ
（ＭｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎＣｏｌｌｅｇｅ，ＮａｔｉｏｎａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＤｅｆｅｎｃｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，Ｃｈａｎｇｓｈａ　４１００７３，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ　Ｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｈｏｗｔｏｂｕｉｌｄｕｐｔｈｅｍｏｄｅｌｏｆａｍｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ，ｔｈｉｓｐａｐｅｒｐｒｏ
ｐｏｓｅｄａｄｉｇｉｔａｌｍｅａｓｕｒｉｎｇａｐｐｒｏａｃｈｉｍｐｌｅｍｅｎｔｅｄｗｉｔｈｔｈｅＳｅｍｉ－ｐｒａｃｔｉｃａｌＳｉｍｕｌｉｎｋｓｙｓｔｅｍｏｆｄＳＰＡＣＥ，ｗｈｉｃｈ
ｃａｎｂｅｕｓｅｄｔｏｔｅｓｔｔｈｅｆｒｅｑｕｅｎｃｙｒｅｓｐｏｎｓｅａｎｄｉｄｅｎｔｉｆｙｔｈｅｍｏｄｅｌｏｆｔｈｅｍｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓｅｑｕｉｐｍｅｎｔ．Ｔｈｅｏｐｔｉｍａｌｅｓ
ｔｉｍａｔｅｐｒｉｎｃｉｐｉｌｅｏｆｔｈｅｆｒｅｑｕｅｎｃｙｒｅｓｐｏｎｓｅｆｕｎｃｔｉｏｎｗａｓｄｅｄｕｃｅｄｔｈｅｏｒｅｔｉｃａｌｌｙ，ｔｈｅｐｒｉｎｃｉｐｌｅｏｆｓｅｌｅｃｔｉｎｇｔｅｓｔｉｎｇ
ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｗａｓａｎａｌｙｚｅｄｐｒａｃｔｉｃａｌｌｙ，ａｎｄｔｈｅａｎａｌｙｔｉｃａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｗｅｒｅｐｒｏｖｉｄｅｄ．Ｗｉｔｈｔｈｉｓａｐ
ｐｒｏａｃｈ，ｉｔ’ｓｖｅｒｙｃｏｎｖｅｎｉｅｎｔｔｏｗｏｒｋｏｕｔｔｈｅｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｃｕｒｖｅａｎｄｔｈｅｔｒａｎｓｆｅｒｆｕｎｃｔｉｏｎｅｘｐｒｅｓｓｉｏｎｏｆ
ｔｈｅｓｙｓｔｅｍ，ａｓｗｅｌｌａｓｔｏｉｍｐｏｒｔｔｈｅｍｏｄｅｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓｔｏＭａｔｌａｂＣｏｎｔｒｏｌｌｉｎｇＴｏｏｌｂｏｘｔｏｄｅｓｉｇｎｔｈｅｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ．Ｓｏ，
ｉｔｐｒｏｖｉｄｅｓａｎｅｆｆｉｃｉｅｎｔｍｅａｎｓｔｏｉｍｐｒｏｖｅｔｈｅｄｙｎａｍｉｃｉｓｓｕｅｓｏｎｍｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓｅｑｕｉｐｍｅｎｔｓａｎｄｔｈｅｃｙｂｅｒｎａｔｉｃｉｓｓｕｅｓ
ｏｎｓｙｎｔｈｅｔｉｃａｌｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ．

Ｋｅｙｗｏｒｄｓ　ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｒｅｓｐｏｎｓｅ，　ｄｉｇｉｔａｌｍｅａｓｕｒｉｎｇ，　ｄＳＰＡＣＥ，　ＭＡＴＬＡＢ／Ｓｉｍｕｌｉｎｋ
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