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ｓｕｂ ｓｙｓｔｅｍｓ
，

”

▲／〇附 ｖｏ ｌ ． ５ ４
， ｐｐ

． ２ １ ７
－

２２ ８
， 
２０ １ ５ ．

［
１ ０

］
Ｒ ．Ｃ ．ＭａａｎｄＪ ．Ｚｈａｏ

，
＂

Ｂａｃｋｓｔｅ
ｐｐ

ｉｎｇｄｅ ｓ ｉｇｎｆｏｒｇｌｏｂａ ｌ

ｓｔａｂ ｉ ｌ ｉｚａｔｉｏｎｏｆｓｗｉｔｃｈｅｄｎｏｎｌ ｉｎｅａｒ ｓｙｓｔｅｍｓ ｉｎ ｌｏｗｅｒ

ｔｒｉａｎｇｕ ｌａｒ ｆｏｒｍ ｕｎｄｅｒ ａｒｂ ｉｔｒａｒｙ 
ｓｗｉｔｃｈｉｎｇｓ

，

＂

Ａｕｔｏｍａ ｔ ｉｃａ
， 
ｖｏ ｌ ．

４６
， 
ｎｏ ． １ １

， ｐｐ
． １ ８ １ ９

－

１ ８２３
，

２０ １ ０ ．

［
１ １

］
Ｍ． Ｌ ． Ｃｈ ｉａｎｇ 

ａｎｄ Ｌ ． Ｃ ． Ｆｕ
， 

＂

Ａｄａ
ｐ
ｔｉｖｅ ｓｔａｂ ｉ ｌ ｉｚａｔｉｏｎ ｏｆ ａ ｃ ｌａ ｓ ｓ

ｏｆ ｕｎｃｅｒｔａｉｎｓｗｉｔｃｈｅｄｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒｓｙｓｔｅｍ ｓｗｉｔｈｂａｃｋｓｔｅ
ｐｐ

ｉｎｇ

ｃｏｎｔｒｏ ｌ
，

＂

Ａｕｔｏｍａ ｔｉｃａ
， 
ｖｏ ｌ ． ５０

， 
ｎｏ ． ８

， ｐｐ
． ２ １ ２ ８

－

２ １ ３ ５
， 
２０ １ ４ ．

［
１ ２

］
Ｇ ． Ｙ． Ｌａｉ

， 
Ｚ ． Ｌ ｉｕ

， 
Ｙ． Ｚｈａｎｇ ， 

Ｃ ． Ｌ ． Ｐｈｉ ｌ ｉ
ｐ 
Ｃｈｅｎ

， 
ａｎｄ Ｓ ． Ｌ ． Ｘｉｅ

，

＂

Ａｄａ
ｐ
ｔｉｖｅ ｂａｃｋｓｔｅ

ｐｐ
ｉｎｇ

－

ｂａｓｅｄ  ｔｒａｃｋｉｎｇ 
ｃｏｎｔｒｏ ｌ ｏｆ ａ ｃ ｌａｓ ｓｏｆ

ｕｎｃｅｒｔａｉｎｓｗｉｔｃｈｅｄ ｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ ｓｙｓｔｅｍ ｓ
，

＂

Ａｕｔｏｍａｔ ｉｃａ
，ｖｏ ｌ ． ９ １

，

ｐｐ
． ３ ０ １

－

３ １ ０
， 
２０ １ ８ ．

［
１ ３

］
Ｆ ．Ｗａｎｇ ，Ｂ ．Ｃｈｅｎ

，Ｚ ．Ｙ．Ｚｈａｎｇ ，ａｎｄＣ ．Ｌ ｉｎ
，

＂

Ａｄａ
ｐ
ｔｉｖｅ

ｔｒａｃｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏ ｌｏｆ ｕｎｃｅｒｔａｉｎｓｗｉｔｃｈｅｄｓｔｏｃｈａｓｔｉｃｎｏｎ ｌｉｎｅａｒ

ｓｙｓｔｅｍｓ
，

＂

Ｎｏｎｌ ｉｎｅａｒ Ｄｙｎａｍ ｉｃｓ
， 
ｖｏ ｌ ． ８４

， 

ｎｏ ． ４
，
ｐｐ

． ２０９９
－

２ １ ０９
，

２０ １ ６ ．

［
１ ４

］
Ｓ ．Ｃ ．Ｔｏｎｇ ，Ｙ．Ｍ．Ｌ ｉａｎｄＨ ．Ｇ ．Ｚｈａｎｇ ，

Ｍ

Ａｄａ
ｐ
ｔｉｖｅｎｅｕｒａｌ

ｎｅｔｗｏｒｋ ｄｅｃｅｎｔｒａｌ ｉｚｅｄ ｂａｃｋｓｔｅ
ｐｐ

ｉｎｇ 
ｏｕｔ

ｐ
ｕｔ

－

ｆｅｅｄｂａｃｋｃｏｎｔｒｏ ｌ

ｆｏｒｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ ｌａｒｇｅ
－

ｓｃａ ｌｅｓｙｓｔｅｍ ｓｗｉｔｈｔｉｍｅｄｅ ｌａｙｓ
，

＂

ＩＥＥＥ

Ｔｒａｎｓａｃｔ ｉｏｎｓｏｎＮｅｕｒａｌＮｅｔｗｏｒｋｓ
，ｖｏ ｌ ．２２

，ｎｏ ．７
，ｐｐ ．

１ ０７３
－

１ ０８６
， 
２０ １ １ ．

［
１ ５

］
Ｌ ．Ｃａｏ

，
Ｈ ．Ｙ．Ｌ ｉ

， 
Ｎ．Ｗａｎｇ ，

ａｎｄ
Ｑ ．Ｚｈｏｕ

，

＂

Ｏｂ ｓｅｒｖｅｒ－ｂａｓｅｄ

ｅｖｅｎｔ
－

ｔｒｉｇｇｅｒｅｄａｄａ
ｐ
ｔｉｖｅｄｅｃｅｎｔｒａｌ ｉｚｅｄｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏ ｌｆｏｒ

ｎｏｎｌ ｉｎｅａｒ  ｌａｒｇｅ
－

ｓｃａｌｅｓｙｓｔｅｍｓ
，

＂

ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓａｃｔ ｉｏｎｓ ｏｎ Ｆｕｚｚｙ

Ｓｙｓｔｅｍｓ
， 
ｖｏ ｌ ． ２７

， 
ｎｏ ． ６

， ｐｐ
． １ ２０ １

－

１ ２ １ ４
， 
２０ １ ９ ．

２０２２３４ ｔｈＣｈ ｉｎｅｓｅＣｏｎ ｔｒｏ ｌ ａｎｄ Ｄｅｃ ｉｓｉｏｎＣｏｎｆｅ ｒｅｎｃｅ（
ＣＣＤＣ

）
３２２９



ｓ ａ ｔｕｒａｔ ｉｏｎ
，

＂

Ａｕ ｔｏｍａ ｔ ｉｃａ
， 
ｖｏ ｌ ． ４ ８

， 
ｎｏ ． ５

， ｐｐ
． ７ １ ２ －７２ ４

， 
２０ １ ２ ．

［
１ ６

］Ｓ
．Ｃ ．Ｔｏｎ

ｇ ， 
Ｙ ．Ｌ ｉ

， 
Ｙ ．Ｍ ． Ｌ ｉ

， 
ａｎｄ Ｙ ． Ｊ ． Ｌ ｉｕ

， 

＂

Ｏｂ ｓ ｅｒｖｅｒ
－ｂ ａ ｓｅｄ

ａｄａ
ｐ

ｔ ｉｖｅ  ｆｕｚｚｙ 
ｂａｃｋ ｓ ｔｅ

ｐｐ
ｉｎ

ｇ
ｃｏｎｔｒｏ ｌ ｆｏ ｒ ａ ｃ ｌ ａ ｓ ｓｏｆ  ｓ ｔｏ ｃｈａ ｓ ｔ ｉｃ

ｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ ｓ ｔｒ ｉｃ ｔ
－

ｆｅ ｅｄｂ ａｃｋ ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ
，

＂

ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃ ｔ ｉｏｎｓｏｎ

Ｓｙｓ ｔｅｍ ｓ
， 
Ｍａｎ

， 
ａｎｄ

Ｃｙｂｅｒｎｅ ｔ ｉｃｓ
， 
Ｐａｒｔ Ｂ

（Ｃｙｂ ｅｒｎ ｅ ｔ ｉｃｓ
） ， 

ｖｏ ｌ ． ４ １
，

ｎｏ ．６
， ｐｐ

． １ ６９ ３
－

１ ７０４
， 
２ ０ １ １ ．

［
１ ７

］Ｓ
．Ｃ ． Ｔｏｎ

ｇ ， 
Ｔ ． Ｗａｎ

ｇ ， 
Ｙ．Ｍ ． Ｌ ｉ

， 
ａｎｄ Ｈ ． Ｇ ． Ｚｈａｎ

ｇ ，

＂

Ａｄａ
ｐ

ｔｉｖｅ

ｎｅｕｒａ ｌｎｅｔｗｏｒｋｏｕｔ
ｐ
ｕｔｆｅ ｅｄｂａｃｋｃｏｎ ｔｒｏ ｌｆｏｒｓ ｔｏ ｃｈａ ｓ ｔ ｉ ｃ

ｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｗｉｔｈ ｕｎｋｎｏｗｎｄｅａｄ －

ｚｏｎｅａｎｄ ｕｎｍｏｄ ｅ ｌ ｅｄ

ｄｙｎａｍ ｉ ｃ ｓ
，

＂

ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓａｃ ｔ ｉｏｎｓ ｏｎ Ｃｙｂｅｒｎｅ ｔ ｉｃｓ
， 
ｖｏ ｌ ． ４４

， 
ｎｏ ． ６

，

ｐｐ
．９ １ ０

－

９２ １
，

２０ １ ４ ．

［
１ ８

］
Ｃ ．Ｃ ．Ｈｕａ

，Ｇ ．Ｐ ．Ｌ ｉｕ
，
Ｙ．Ｆ ．Ｌ ｉ

，
ａｎｄＸ ．Ｐ ．Ｇｕａｎ

，

＂

Ａｄａ
ｐ

ｔ ｉｖｅ

ｎ ｅｕｒａ ｌ  ｔｒａｃｋ ｉｎ
ｇ

ｃｏｎｔｒｏ ｌｆｏ ｒ  ｉｎｔｅｒｃｏｎｎ ｅ ｃ ｔｅｄ ｓｗ ｉ ｔｃｈｅｄ ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ

ｗ ｉｔｈｎｏｎ－

ＩＳ Ｓｕｎｍｏｄｅ ｌ ｅｄｄ
ｙ
ｎａｍ ｉ ｃ ｓ

，

＂

ＩＥＥＥＴｒａｎｓ ａｃ ｔ ｉ ｏｎｓｏ ｎ

Ｃｙｂｅ ｒｎｅ ｔ ｉｃｓ
， 
ｖｏ ｌ ． ４９

， 
ｎｏ ． ５

， ｐｐ
． １ ６６ ９

－

１ ６７ ９
， 
２ ０ １ ９ ．

［
１ ９

］Ｓ ．Ｃ ．Ｔｏｎ
ｇ ，Ｓ ．Ｓｕ ｉ ａｎｄ Ｙ．Ｍ．Ｌ ｉ

，

＂

Ｏｂ ｓ ｅｒｖ ｅｄ －ｂａ ｓ ｅｄａｄａ
ｐ

ｔ ｉｖｅ

ｆｕｚｚｙ
ｔｒａｃｋ ｉｎ

ｇ
ｃｏｎｔｒｏ ｌｆｏｒ ｓｗ ｉ ｔｃｈｅｄｎｏｎ ｌ ｉｎｅ ａｒ ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｗ ｉｔｈ

ｄ ｅａｄ －

ｚｏｎｅ
，

＂

ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃ ｔ ｉｏｎｓｏ ｎＣｙｂｅｒｎｅ ｔ ｉｃｓ
，ｖｏ ｌ ． ４ ５

， 
ｎｏ ．

１ ２
， ｐｐ

． ２ ８ １ ６ －２ ８ ２ ６
， 
２０ １ ５ ．

［
２０

］
Ｈ ．Ｓ ．ＹａｎａｎｄＺ ．Ｙ ．Ｄｕａｎ

，

＂

Ｔｕｂ ｅ
－ｂ ａ ｓ ｅｄｍｏｄ ｅ ｌ

ｐ
ｒｅｄ ｉｃ ｔ ｉｖｅ

ｃｏｎｔｒｏ ｌ ｕ ｓ ｉｎｇ 
ｍｕ ｌ ｔｉｄ ｉｍｅｎ ｓ ｉｏｎａ ｌ Ｔａｙ ｌｏｒ ｎ ｅｔｗｏｒｋ ｆｏｒ ｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ

ｔ ｉｍｅ
－ｄｅ ｌａｙｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ

，

＂

ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃ ｔ ｉｏｎｓｏ ｎＡ ｕ ｔｏｍａ ｔ ｉ ｃ

Ｃｏｎ ｔｒｏ ｌ
， 
ｖｏ ｌ ． ６ ６

， 
ｎｏ ． ５

， ｐｐ
． ２０９９

－

２ １ １ ４
， 
２０２ １ ．

［
２ １

］
Ｙ ．Ｑ ．Ｈａｎ

，
＂

Ｄｅ ｓ ｉ
ｇ
ｎｏｆｄ ｅ ｃ ｅｎｔｒａ ｌ ｉ ｚｅｄａｄａ

ｐ
ｔ ｉｖｅｃｏｎｔｒｏ ｌ

ａ
ｐｐ

ｒｏａｃｈ ｆｏ ｒ  ｌａｒ
ｇ
ｅ

－

ｓ ｃａ ｌｅ ｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ  ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ  ｓｕｂ
ｊ
ｅ ｃ ｔｅｄ  ｔｏ  ｉｎ

ｐ
ｕｔ

ｄｅ ｌａｙ ｓ ｕｎｄｅｒ
ｐ

ｒｅ ｓ ｃ ｒｉｂ ｅｄ
ｐ

ｅｒｆｏ ｒｍａｎｃ ｅ
，

＂

Ｎｏ ｎ ｌ ｉｎｅａｒ Ｄｙｎａｍ ｉ ｃｓ
，

ｖｏ ｌ ． １ ０６
， 
ｎｏ ． １

， ｐｐ
． ５ ６ ５

－

５ ８ ２
， 
２ ０２ １ ．

［
２２

］
Ｙ ．

Ｑ ． Ｈａｎ
， 
Ｗ． Ｊ ． Ｈｅ

， 
Ｎ ． Ｌ ｉ

， 
ａｎｄ Ｓ ． Ｌ ． Ｚｈｕ

， 

＂

Ａｄａ
ｐ

ｔｉｖｅ  ｔｒａｃｋ ｉｎ
ｇ

ｃｏｎｔｒｏ ｌ ｏｆ ａ ｃ ｌ ａ ｓ ｓｏｆ ｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ  ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ ｗ ｉ ｔｈ  ｉｎ
ｐ
ｕｔ ｄｅ ｌａｙ 

ａｎｄ

ｄｙｎａｍ ｉｃｕｎｃ ｅｒｔａ ｉｎｔ ｉｅ ｓｕ ｓ ｉｎ
ｇｍｕ ｌｔ ｉ

－ｄ ｉｍｅｎ ｓ ｉｏｎａ ｌＴａｙ ｌｏｒ

ｎｅ ｔｗｏ ｒｋ
，

＂

Ｉｎ ｔｅｒｎａ ｔ ｉｏｎａ ｌ Ｊｏｕｒｎａ ｌ ｏｆ 

Ｃｏｎ ｔｒｏ ｌ
， 
Ａｕ ｔｏｍａ ｔ ｉｏｎａｎｄ

Ｓｙｓ ｔｅｍｓ
， ｖｏ ｌ ． １ ９

， 
ｎｏ ． １ ２

， ｐｐ
． ４ ０７ ８

－

４ ０ ８ ９
， 
２ ０２ １ ．

［
２ ３

］
Ｗ．Ｊ ．Ｈｅ

， 
Ｙ ．

Ｑ ． Ｈａｎ
， 
Ｎ ．Ｌ ｉ

， 
ａｎｄＳ ．Ｌ ．Ｚｈｕ

，

＂

Ｎｏｖｅ ｌ ａｄａ
ｐ

ｔ ｉｖｅ

ｃｏｎｔｒｏ ｌ ｌ ｅｒｄｅ ｓ ｉ
ｇ
ｎｆｏｒａｃ ｌａ ｓ ｓｏｆ ｓｗ ｉ ｔｃｈｅｄｎｏｎ ｌ ｉｎｅ ａｒ ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ

ｓｕｂ
ｊ
ｅ ｃ ｔｔｏ ｉｎ

ｐ
ｕｔｄｅ ｌａｙｕ ｓ ｉｎ

ｇｍｕ ｌｔ ｉ
－ｄ ｉｍｅｎ ｓ ｉｏｎａ ｌＴａｙ ｌｏ ｒ

ｎｅ ｔｗｏ ｒｋ
，

＂

Ｉｎ ｔｅｒｎａ ｔ ｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａ ｌｏｆ 

Ａ ｄａｐ ｔ ｉｖｅＣｏｎ ｔｒｏ ｌａｎｄ

Ｓｉｇｎａ ｌ Ｐｒｏ ｃｅｓｓ ｉｎｇ， 
ｖｏ ｌ ． ３ ６

， 
ｎｏ ． ３

， ｐｐ
． ６ ０７

－

６２ ４
， 
２ ０２ ２ ．

［
２４

］
Ｙ ．Ｅ ．Ｗａｎ

ｇ ，Ｘ．Ｍ ．ＳｕｎａｎｄＢ ．Ｗ．Ｗｕ
，

＂

Ｌｙａｐｕｎｏｖ
－Ｋｒａ ｓｏｖ ｓｋ ｉ ｉ ｆｕｎｃｔ ｉｏｎａ ｌ ｓｆｏｒｓｗ ｉｔｃｈｅｄｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒ

ｉｎ
ｐ
ｕｔｄｅ ｌ ａｙ ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｕｎｄｅｒａ ｓｙｎｃｈｒｏｎｏｕ ｓ ｓｗ ｉｔｃｈ ｉｎ

ｇ ，

＂

Ａｕ ｔｏｍａ ｔ ｉｃａ
， 
ｖｏ ｌ ．６ １

， ｐｐ
． １ ２６

－

１ ３ ３
， 
２０ １ ５ ．

［
２ ５

］
Ｙ ．Ｑ ．Ｈａｎ

，Ｎ ．Ｌ ｉ
，Ｗ．Ｊ ．Ｈｅ

，ａｎｄＳ ．Ｌ ．Ｚｈｕ
，

＂

Ａｄａ
ｐ

ｔｉｖｅ

ｍｕ ｌ ｔｉ
－ｄ ｉｍｅｎ ｓ ｉｏｎａ ｌＴａｙ ｌｏｒ ｎｅｔｗｏ ｒｋ ｆｕｎｎ ｅ ｌｃｏｎｔｒｏ ｌｏｆ ａｃ ｌ ａ ｓ ｓ

ｏｆｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｗ ｉｔｈａ ｓｙｍｍｅ ｔｒｉ ｃ ｉｎ
ｐ
ｕｔｓ ａｔｕｒａ ｔｉｏｎ

，

＂

Ｉｎ ｔｅｒｎａ ｔ ｉｏｎ ａｌＪｏｕｒｎａ ｌｏｆ
Ａｄａｐ ｔ ｉｖｅＣｏ ｎ ｔｒｏ ｌａｎｄＳ ｉｇｎａｌ

Ｐｒｏｃｅｓｓ ｉｎｇ ， 
ｖｏ ｌ ． ３ ５

， 
ｎｏ ． ５

， ｐｐ
． ７ １ ３

－

７２ ６
， 
２０２ １ ．

［
２６

］
Ｃ ．Ｙ ．Ｗｅｎ

，Ｊ ．Ｚｈｏｕ
，Ｚ ．Ｔ ．Ｌ ｉｕ

，ａｎｄＨ ．Ｙ ．Ｓｕ
，

＂

Ｒｏｂｕ ｓ ｔ

ａｄａ
ｐ

ｔ ｉｖｅｃｏｎｔｒｏ ｌｏ ｆｕｎｃ ｅｒｔａ ｉｎｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ ｉｎ ｔｈｅ

ｐ
ｒｅ ｓｅｎ ｃ ｅ ｏｆ  ｉｎ

ｐ
ｕ ｔ  ｓａｔｕｒａｔ ｉｏｎ ａｎｄ ｅｘｔｅｒｎａ ｌ ｄ ｉ ｓ ｔｕｒｂ ａｎｃ ｅ

，

”

／ＥＥＥ

Ｔｒａｎｓａｃ ｔ ｉｏｎｓｏｎＡｕ ｔｏｍａ ｔ ｉｃＣｏｎ ｔｒｏ ｌ
，ｖｏ ｌ ．５ ６

，ｎｏ ．７
，ｐｐ

．

１ ６７ ２
－

１ ６７ ８
，

２０ １ １ ．

［
２７

］
Ｊ ．Ｌ ．Ｍ ａ

，Ｓ ．Ｙ ．Ｘｕ
，Ｇ ．Ｍ ．Ｚｈｕａｎｇ ，Ｙ ．Ｌ ．Ｗｅ ｉ

，
ａｎｄＺ ．

Ｑ ．

Ｚｈａｎ
ｇ ，

＂

Ａｄａ
ｐ

ｔｉｖｅｎ ｅｕｒａ ｌｎ ｅ ｔｗｏｒｋｔｒａｃｋ ｉｎ
ｇｃｏｎｔｒｏ ｌｆｏｒ

ｕｎｃ ｅ ｒｔａ ｉｎ ｎｏｎ ｌ ｉｎｅ ａｒ  ｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓ ｗ ｉ ｔｈ  ｉｎ
ｐ
ｕｔ ｄｅ ｌａｙ 

ａｎｄ  ｓ ａ ｔｕｒａｔ ｉｏｎ
，

＂

Ｉｎ ｔｅｒｎａ ｔ ｉ ｏｎａ ｌ Ｊｏｕ ｒｎａ ｌ ｏｆＲｏ ｂｕｓ ｔ ａｎｄ
Ｎｏｎ ｌ ｉｎ ｅａｒ Ｃｏｎ ｔｒｏ ｌ

， 
ｖｏ ｌ ．

３ ０
， 
ｎｏ ． ７

， ｐｐ
． ２ ５ ９ ３

－２６ １ ０
， 
２ ０２０ ．

［
２ ８

］
Ｎ ． Ｌ ｉ

， 
Ｙ ．

Ｑ ． Ｈａｎ
， 
Ｗ． Ｊ ． Ｈｅ

， 
ａｎｄ Ｓ ． Ｌ ． Ｚｈｕ

， 

＂

Ｃｏｎ ｔｒｏ ｌ ｄｅ ｓ ｉ
ｇ
ｎ ｆｏｒ

ｓ ｔｏ ｃｈａ ｓ ｔ ｉｃｎｏｎ ｌ ｉｎｅａｒｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｗ ｉ ｔｈ ｆｕ ｌ ｌ
－

ｓ ｔａｔｅｃｏｎ ｓ ｔｒａ ｉｎｔ ｓａｎｄ

ｉｎ
ｐ
ｕｔｄｅ ｌ ａｙ ：ａｎ ｅｗａｄａ

ｐ
ｔ ｉｖｅａ

ｐｐ
ｒｏｘ ｉｍａｔｉｏｎｍｅ ｔｈｏ ｄ

，

＂

Ｉｎ ｔｅｒｎａ ｔ ｉ ｏｎ ａ ｌ Ｊｏｕ ｒｎａ ｌ ｏｆ 

Ｃｏｎ ｔｒｏ ｌ
，Ａｕ ｔｏｍａ ｔ ｉｏｎａｎｄ Ｓｙｓ ｔｅｍ ｓ

，

２０２ １ ．

（
Ａｃ ｃ ｅ

ｐ
ｔｅｄ

）

［
２９

］
Ｄ ．ＹｕｅａｎｄＱ ．Ｌ ．Ｈａｎ

，
＂

Ｄ ｅ ｌ ａｙｅｄｆｅ ｅｄｂ ａｃｋｃｏｎｔｒｏ ｌｏｆ

ｕｎｃ ｅ ｒｔａ ｉｎｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｗｉ ｔｈ ｔｉｍｅ
－ ｖａｒｙ ｉｎ

ｇ ｉｎ
ｐ
ｕｔｄ ｅ ｌａｙ ，

＂

Ａｕ ｔｏｍａ ｔ ｉｃａ
， 
ｖｏ ｌ ．４ １

， 
ｎｏ ． ２

， ｐｐ
． ２ ３ ３ －２４０

， 
２００ ５ ．

［
３ ０

］
Ｂ ． Ｚｈｏｕ

， 
Ｈ ． Ｊ ． Ｇａｏ

， 
Ｚ ． Ｌ ． Ｌ ｉｎ

， 
ａｎｄ Ｇ ． Ｒ ． Ｄｕａｎ

， 

＂

Ｓ ｔａｂ ｉ ｌ ｉｚａｔ ｉｏｎ

ｏｆ ｌ ｉｎｅａｒｓｙ ｓ ｔｅｍ ｓｗ ｉｔｈｄ ｉ ｓ ｔｒ ｉｂｕ ｔｅｄ ｉｎ
ｐ
ｕｔｄｅ ｌ ａｙａｎｄ ｉｎ

ｐ
ｕｔ
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