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ＶａｎｄｅｒＰｏｌｓｙｓｔｅｍ．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＢｉｆｕｒｃａｔｉｏｎ

ａｎｄＣｈａｏｓ，２００６，１６：４８７～４９５

１１　ＸｕＪＸ，ＪｉａｎｇＪ．Ｔｈｅｇｌｏｂａｌｂｉｆｕｒｃａｔｉｏｎｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆ

ｔｈｅｆｏｒｃｅｄＶａｎｄｅｒＰｏｌｏｓｃｉｌｌａｔｏｒ．Ｃｈａｏｓ．ＳｏｌｉｔｏｎｓａｎｄＦｒａｃ

ｔａｌｓ，１９９６，７：３～１９

１２　ＷｏａｆｏＰ，ＫｒａｅｎｋｅｌＲＡ．Ｓｙｎｃｈｒｏｎｉｚａｔｉｏｎ：Ｓｔａｂｉｌｉｔｙａｎｄｄｕ
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２００１（ＬｉｕＹａｎｚｈｕ，ＣｈｅｎＬｉｑｕｎ．Ｎｏｎｌｉｎｅａｒｖｉｂｒａｔｉｏｎｓ．

Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＨｉｇｈｅｒＥｄｕｃａｔｉｏｎＰｒｅｓｓ，２００１）

Ｒｅｃｅｉｖｅｄ２１Ｓｅｐｔｅｍｂｅｒ２００６，ｒｅｖｉｓｅｄ１Ｄｅｃｅｍｂｅｒ２００６．
ＲｅｓｅａｒｃｈｓｕｐｐｏｒｔｅｄｂｙｔｈｅＩｎｎｏｖａｔｉｏｎＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｆｏｒＹｏｕｎｇＴｅｃｈｎｏｌｏｇｉｃａｌＴａｌｅｎｔｓｉｎＦｕｊｉａｎＰｒｏｖｉｎｃｅ（２００５Ｊ０５４）

ＲＥＬＡＴＩＯＮＢＥＴＷＥＥＮＳＹＮＣＨＲＯＮＩＺＡＴＩＯＮＴＩＭＥＡＮＤ

ＦＥＥＤＢＡＣＫＧＡＩＮＯＦＶＡＮＤＥＲＰＯＬＯＳＣＩＬＬＡＴＯＲ

ＭａＭｉｈｕａ　ＣａｉＪｉａｎｐｉｎｇ
（ＤｅｐａｒｔｍｅｎｔｏｆＭａｔｈｅｍａｔｉｃｓ，ＺｈａｎｇｚｈｏｕＴｅａｃｈｅｒｓＣｏｌｌｅｇｅ，Ｚｈａｎｇｚｈｏｕ　３６３０００，Ｃｈｉｎａ）
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ｒｅｓｐｏｎｓｅｓｙｓｔｅｍｓ，ｗｅｄｅｒｉｖｅｄｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｓｙｎｃｈｒｏｎｉｚａｔｉｏｎｔｉｍｅａｎｄｆｅｅｄｂａｃｋｇａｉｎｂｙｔｈｅｍｕｌｔｉｐｌｅｓｃａｌｅ
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ｖａｌｉｄｆｏｒｔｈｅｓｅｌｆｓｕｓｔａｉｎｅｄＶａｎｄｅｒＰｏｌｏｓｃｉｌｌａｔｏｒ．

Ｋｅｙｗｏｒｄｓ　ｆｏｒｃｅｄＶａｎｄｅｒＰｏｌｏｓｃｉｌｌａｔｏｒ，　ｖｉｒｔｕａｌｔｒａｊｅｃｔｏｒｉｅｓ，　ｍｕｌｔｉｐｌｅｓｃａｌｅｍｅｔｈｏｄ，　ｓｙｎｃｈｒｏｎｉｚａｔｉｏｎ
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