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ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｓｕｂｊｅｃｔｔｏｆｕｚｚｙｒｕｌｅｓａｎｄｓｌｉｄｉｎｇｍｏｄｅｓｆｏｒ
ＭＩＭＯｕｎｃｅｒｔａｉｎｃｈａｏｔｉｃｓｙｓｔｅｍｓ［Ｊ］．ＡｐｐｌｉｅｄＳｏｆｔ
Ｃｏｍｐｕｔｉｎｇ，２０１７（５２）：１１９１１１９９．

［１３］　ＬＩＸＧ，ＭＥＩＺＱ．Ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｏｆｂａｌｌ
ｓｃｒｅｗｓｅｒｖｏｓｙｓｔｅｍ［Ｃ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎ
Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，ＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ，ＩＥＥＥ，２０１１：
２３０２３４．

［１４］　
¸ÉÊ

，
�7�

．
�s<o�Ë�&)qG

［Ｊ］．
s

6)*qtpÕu

，２０１７，３１（５）：７９４８０１．
　ＬＩＵＸＬ，ＸＵＸＬ．Ｔｈｅｕｎｉｔｏｆｗｉｎｄｐｏｗｅｒｒｅｍｏｔｅ
ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍ ｄｅｓｉｇｎ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃ
ＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄＩｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎ，２０１７，３１（５）：７９４
８０１．

［１５］　
â­<

，
ÌÍÎ

，
�ÏÐ

，̀ ．
)*o����

Ｚ
Ò�

�qG@Å�Õ=¸¶¾�

［Ｊ］．
ÑÒÙÕÕu

，

２０１１，４４（４）：２９１２９６．

　　　ＸＩＡＮＧＨＢ，ＱＩＵＺＲ，ＬＩＸＦ，ｅｔａｌ．ｔｈｅＺａｘｉｓｓｅｒｖｏ
ｓｙｓｔｅｍｄｙｎａｍｉｃｓｍｏｄｅｌｉｎｇａｎｄｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｏｎｔｈｅｂａｌｌ
ｓｃｒｅｗｏｆｍｅａｓｕｒｉｎｇｍａｃｈｉｎｅ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＴｉａｎｊｉｎ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１１，４４（４）：２９１２９６．
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ÿ!"

，
ÚÛ��ÜdÙÕÝÙ23

ä

，
pø23-â1osqG&[&)

、
e

�ëÛ¶[ë

。

Ｅｍａｉｌ：１８８１１５６２９１６＠１６３．ｃｏｍ
ＦｕＳｈｅｎｇｈｕａｉｓａＭ．Ｓｃ．ｃａｎｄｉｄａｔｅｉｎ

ＢｅｉｊｉｎｇＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎａｎｄＳｃｉｅｎｃｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．Ｈｉｓｍａｉｎｒｅｓｅａｒｃｈｉｎｔｅｒｅｓｔｉｎｃｌｕｄｅｓｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇａｎｄ
ｃｏｎｔｒｏｌ，ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇａｎｄｃｏｎｔｒｏｌ．

#$e

，
ÚÛ��ÜdÙÕàá

、
LÙ

äßà

，
pø23-â1osqG&[&)

qdef¯¶C)

、
e�ëÛ

。

Ｅｍａｉｌ：ｈａｎｑｉｕｓｈｉ＠ｂｉｓｔｕ．ｅｄｕ．ｃｎ
ＨａｎＱｉｕｓｈｉｉｓａｐｒｏｆｅｓｓｏｒａｎｄＰｈ．Ｄ．

ｓｕｐｅｒｖｉｓｏｒｉｎＢｅｉｊｉｎｇＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎａｎｄＳｃｉｅｎｃｅ
ＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．Ｈｉｓｍａｉｎ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｉｎｔｅｒｅｓｔｓｉｎｃｌｕｄｅ
ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇａｎｄｃｏｎｔｒｏｌ，ｆａｕｌｔｄｉａｇｎｏｓｉｓａｎｄｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ
ｏｆ ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ ａｎｄ ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ ｓｙｓｔｅｍ， ａｎｄ ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ
ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ．
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（
lr9?

），
ÚÛ��ÜdÙ

Õàá

，
pø23-â1osqG&[&)

qdef¯¶C)

、
aÓW[o.e�ZÔ

q<R±C)

、
e�ëÛ

。

Ｅｍａｉｌ：ｗａｎｇｈｏｎｇｊｕｎ＠ｂｉｓｔｕ．ｅｄｕ．ｃｎ
ＷａｎｇＨｏｎｇｊｕｎ（Ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇａｕｔｈｏｒ）

ｉｓａｐｒｏｆｅｓｓｏｒｉｎＢｅｉｊｉｎｇＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎａｎｄＳｃｉｅｎｃｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．Ｈｅｒｍａｉｎｒｅｓｅａｒｃｈｉｎｔｅｒｅｓｔｓｉｎｃｌｕｄｅｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇａｎｄ
ｃｏｎｔｒｏｌ，ｆａｕｌｔｄｉａｇｎｏｓｉｓａｎｄｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆｍｅｃｈａｎｉｃａｌ
ａｎｄｅｌｅｃｔｒｉｃａｌｓｙｓｔｅｍ，ｔｏｐｇｒａｄｅＣＮＣｍａｃｈｉｎｅｔｏｏｌｒｅｌｉａｂｉｌｉｔｙ
ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ，ａｎｄｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ．


