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617 TFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF1999RFZZRFZ_ZSZa] 5.9 43

616 inFinterpol−teμF∞ontrollerFforFst−∕iliz−tionFofF−Fpl−ntFwithFv−ri−∕leFoper−tingF∞onμitionsTFIEEEi
TransactionsioniAutomaticiControlRF1999RFZZRF^]S_W 5.9 4
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615 kontrolFofFtx’FsystemsFwithFp−rtlyFme−sureμFp−r−metersTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF
1999RFZZRF][_S]]Y 5.9 41

614 uoμelFreμu∞tionFofF∞omplexFsystemsFinFtheFline−rSfr−∞tion−lFfr−meworkTF 3

613 wptim−lFlengthFofFμ−t−FforFiμentifi∞−tionFofFtimeFv−ryingFsystemTF 1

612 iFnewF−ppro−∞hFforF−n−lysisF−nμFsynthesisFofFtimeSv−ryingFsystemsTFIEEEiTransactionsioniAutomatici
ControlRF1999RFZZRFWZ_]SWZa^ 5.9 105

611 ippli∞−tionFofFimproveμFtUsu∕FXUSg−inFsynthesisFonFtx’FmissileF−utopilotFμesignTF1999RF

610 TFIEEEiControliSystemsRF1999RFWaRFZZS[Z 2.9 73

609 TFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF1999RFZZRFW_VXSW_WY 5.9 49

608 tine−rFm−trixFinequ−litiesRFmultiμimension−lFsystemFoptimiz−tionRF−nμF∞ontrolFofFsp−ti−llyF
μistri∕uteμFsystemsbF−nFex−mpleTF1999RF 9

607 o−inF{∞heμulingTF1999RF 2

606 o−inSs∞heμuleμF∞ontrolFforFunmoμeleμFsu∕systemFμyn−mi∞sTF1999RFYXRFa_]SaaW

605 {t−∕ilityFin−lysisFofFo−inS{∞heμuleμFkontrolF−nμFiutom−tionFforFnlightFkontrolF{ystemsTF1999RFYXRF^a]^S^a^X 0

604 o−inSs∞heμuleμF∞ontrolFforFunmoμeleμFsu∕systemFμyn−mi∞sTF1999RFYXRFWVWaSWVXZ

603 nuzzyFo−inS{∞heμulingFkontrolF−nμFitsFippli∞−tionFtoFnlightFkontrolTF1999RFYXRF^a]WS^a]] 1

602 {implifi∞−tionFofFsp−ti−llyFμistri∕uteμFsystemsTF 3

601 uoμelFreμu∞tionFforF∞l−ssesFofFun∞ert−inRFmultiSμimension−lRFp−r−meterFv−ryingF−nμFnonSline−rF
systemsTF1999RFX]aSX_V 2

600 pFqnfinityFkontrolTF1999RF 0

599 zo∕ustFp−r−metri∞−llyFv−ryingF−ttituμeF∞ontrollerFμesignsFforFtheF”SYYFvehi∞leTF2000RF 21

598 qμentifi∞−tionFforF−Foener−lFkl−ssFofFtx’FuoμelsTF2000RFYYRFX^^SX_X 5
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597 levelopmentFofF−FMreli−∕leMFtx’FmoμelFforFtheFlongituμin−lFμyn−mi∞sFofFlmziMsF’iikFp−rrierTF2000RF 5

596 zo∕ustFsynthesisFforFun∞ert−inFtimeSv−ryingFsystemsTF2000RF 1

595 zese−r∞hFonFg−inFs∞heμulingTFAutomaticaRF2000RFY]RFWZVWSWZX[ 5.7 1193

594 uixeμFpXUpâ��FmultiS∞h−nnelFline−rFp−r−meterSv−ryingF∞ontrolFinFμis∞reteFtimeTFSystemsiandiControli
LettersRF2000RFZWRFYYYSYZ] 2.4 61

593 {imult−neousFp−r−metri∞Fun∞ert−intyFmoμelingF−nμFro∕ustF∞ontrolFsynthesisF∕yFtn}Fs∞−lingTF
AutomaticaRF2000RFY]RFWZ[^SWZ]^ 5.7 33

592 tevelF∞ontrolFinFtheFste−mFgener−torFofF−Fnu∞le−rFpowerFpl−ntTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsi
TechnologyRF2000RF_RF[[S]a 4.8 108

591 wx}quq—i}qwvFqvFkwv}zwtF{–{}muFlm{qovTF2000RFZYRFZ_S^V 1

590 zo∕ustFtongituμin−lFnlightFkontrolFlesignF‘singFtine−rFx−r−meterS’−ryingFneeμ∕−∞kTF2000RFXYRFWVWSWV_ 19

589 komp−ringFtine−rFx−r−meterS’−ryingFo−inS{∞heμuleμFkontrolF}e∞hniquesFforFi∞tiveFnlutterF
{uppressionTF2000RFXYRFaZ_Sa[[ 80

588 o−inS{∞heμuleμFt−ter−lFkontrolFofFtheFnSWZFiir∞r−ftFluringFxowereμFippro−∞hFt−nμingTF2000RFXYRFZ[VSZ[_ 23

587 zo∕ustFre∞onfigur−∕leF∞ontrolFforFp−r−metri∞F−nμF−μμitiveFf−ultsFwithFnlqFun∞ert−intiesTF 9

586 uixeμFpUsu∕FXUUpUsu∕FUsplFinfinUUFmultiS∞h−nnelFline−rFp−r−meterSv−ryingF∞ontrolFinFμis∞reteFtimeTF
2000RF 1

585 konvexFmethoμFforFlo∞−lizeμF∞ontrolFμesignFinFsp−ti−llyFinv−ri−ntFsystemsTF 2

584 muSsynthesisFofF−nFnUiSW_F∞ontrollerTF2000RF 2

583 zo∕ustFqu−μr−ti∞Fperform−n∞eF−n−lysisF−nμFsynthesisFforFtimeSμel−yeμFun∞ert−inFline−rFsystemsTF
2000RF

582 zo∕ustF∞ontrolFvi−F∞on∞−veFminimiz−tionFlo∞−lF−nμFglo∕−lF−lgorithmsTFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2000RFZ[RFXaaSYV[ 5.9 71

581 qmprovementFofFtr−nsientFperform−n∞eFforF−F{quwFsystemF∕yFg−inSs∞heμuleμFySp−r−meteriz−tionTF 1

580 inFunifieμFfr−meworkFforFtx’FsystemF−n−lysisF−nμF∞ontrolFsynthesisTF 0
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579 mxtensionFofFx−rrottMsFtheoremFtoFnonμefiniteFs∞−lingsTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF
2000RFZ[RFaY^SaZV 5.9 8

578 x−r−metri∞FmoμelingF−nμFf−ultFtoler−ntF∞ontrolTF 1

577 x−r−meterizeμFtuqsFinFkontrolF}heoryTF2000RFY_RFWXZWSWX]Z 153

576 lesignRFnlightF{imul−tionRF−nμFp−nμlingFyu−litiesFmv−lu−tionFofF−nFtx’Fo−inS{∞heμuleμFpeli∞opterF
nlightFkontrolF{ystemTF2000RF]RF[[YS[]] 3

575 kontinuousStimeFxerioμi∞Fpâ��FnilteringFvi−FtuqTF2001RF^RFXSW] 12

574 lis∞ussionFonbâ��wutputFneeμ∕−∞kFkontrolFwithFqnputF{−tur−tionsbFtuqFlesignFippro−∞hesâ��F∕yFoTF
{∞orlettiRFrTFxTFnol∞herF−nμFtTFmlFoh−ouiTF2001RF^RF[_VS[_Y

573 x−r−meterizeμFline−rFm−trixFinequ−lityFte∞hniquesFinFfuzzyF∞ontrolFsystemFμesignTF2001RFaRFYXZSYYX 780

572 wutputFneeμ∕−∞kFkontrolFwithFqnputF{−tur−tionsbFtuqFlesignFippro−∞hesTF2001RF^RF[]^S[^a 17

571 TFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2001RFaRF[][S[^Y 4.8 22

570 konvexF−nμFfiniteSμimension−lF∞onμitionsFforF∞ontrollerFsynthesisFwithFμyn−mi∞Fintegr−lF∞onstr−intsTF
IEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2001RFZ]RFXXXSXYZ 5.9 14

569 tx’FsystemF−n−lysisFvi−Fqu−μr−ti∞Fsep−r−torFforFun∞ert−inFimpli∞itFsystemsTFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2001RFZ]RFWWa[SWXV_ 5.9 144

568 {tru∞tur−lFst−∕ilityFofFline−rFμyn−mi∞−llyFv−ryingFNtl’OF∞ontrollersTFSystemsiandiControliLettersRF2001
RFZZRFW^^SW_^ 2.4 2

567 iFμesignFofFg−inSs∞heμuleμF∞ontrolFforF−Fline−rFp−r−meterFv−ryingFsystembF−nF−ppli∞−tionFtoFflightF
∞ontrolTF2001RFaRFWWSXW 38

566 tine−rFm−trixFinequ−lityF∞onμitionsFforFro∕ustnessF−nμF∞ontrolFμesignTFInternationaliJournaliofi
RobustiandiNonlineariControlRF2001RFWWRF[ZWS[[Z 3.6 2

565 olo∕−lFoptimiz−tionFforFro∕ustF∞ontrolFsynthesisF∕−seμFonFtheFu−trixFxroμu∞tFmigenv−lueFxro∕lemTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2001RFWWRF_[^S_^_ 3.6

564 tx’F{ystemsFwithFp−r−meterSv−ryingFtimeFμel−ysbF−n−lysisF−nμF∞ontrolTFAutomaticaRF2001RFY^RFXXWSXXa 5.7 160

563 tx’F∞ontrolF−nμFfullF∕lo∞kFmultipliersTFAutomaticaRF2001RFY^RFY]WSY^[ 5.7 392

562 listri∕uteμF∞ontrolFforFμistri∕uteμFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTF2001RF
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561 mnergyFtoFpe−kF∞ontrolFofFtx’FsystemsFwithF−ppli∞−tionFtoFrotor∞r−ftFgrounμFreson−n∞eTF2001RF 2

560 iF∞ourseFinFro∕ustF∞ontrolFtheorybF−F∞onvexF−ppro−∞hF[jookFzeviews×TFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2001RFZ]RFW[WVSW[WW 5.9

559 TF 1

558 TF2001RFY^RFW^YSW_X 23

557 zo∕ustFkontrollerF{ynthesisFforF‘n∞ert−inF}imeS’−ryingF{ystemsTF2002RFZVRFWYWXSWYYW 11

556 wutputSfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFtx’Fs−mpleμSμ−t−FsystemsTFInternationaliJournaliofiControlRF2002RF^[RFX[XSX]Z1.5 33

555 oener−lizeμFi∞tiveFkontrolFofF’i∕r−tionsFinFpeli∞optersTF2002RFX[RFYZVSY[W 7

554 tine−rFx−r−meterS’−ryingFuoμelingF−nμFkontrolFofF{tru∞tur−lFlyn−mi∞sFwithFierothermoel−sti∞F
mffe∞tsTF2002RFX[RF^YYS^Ya 82

553 {etFinv−ri−n∞eF−n−lysisF−nμFg−inSs∞heμulingF∞ontrolFforFtx’FsystemsFsu∕je∞tFtoF−∞tu−torFs−tur−tionTF 0

552 ou−r−nteeμF∞ostF∞ontrolFforFr−tion−lFp−r−meterSμepenμentFμis∞reteStimeFsystemsTF

551 in−lysisFofFtheFworstS∞−seF∕umpyFresponsesF∕−seμFonFtuqsTF 9

550 iμ−ptiveFg−inSs∞heμuleμFpUsu∕FUsplFinfinUUF∞ontrolFofFline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsF∕yF−μμingF
nonline−rFfeeμ∕−∞kFs∞hemesTF 0

549 uoμelFreμu∞tionFofFnonst−tion−ryFtx’FsystemsTF 3

548 tuqFtoolsFforFeventu−llyFperioμi∞FsystemsTF 0

547 oiqvF{kpml‘tqvoF}mkpvqy‘m{FnwzF}pmFlm{qovFwnFwj{mz’mzF{}i}mFnmmljiksF
kwv}zwttmz{TF2002RFY[RFWYSW_ 1

546 pXFkwv}zwtFwnFzi}qwvitFxizium}mzSlmxmvlmv}Fkwv}qv‘w‘{S}qumF{–{}mu{bFiF
xizium}zqkFt–ix‘vw’Fn‘vk}qwvFixxzwikpTF2002RFY[RFWW[SWXV

545 ilix}q’mFoiqvS{kpml‘tmlFpâ��Fkwv}zwtFwnFtqvmizFxizium}mzS’iz–qvoF{–{}mu{TF2002RFY[RFWVYSWV_

544 uq{{qtmFi‘}wxqtw}Flm{qovF’qiFiFu‘t}qSkpivvmtFtn}Utx’Fkwv}zwtFum}pwlTF2002RFY[RFWV^SWWX 11
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543 {tru∞tur−lF−n−lysisFofFro∕ustF∞ontrolFsystemsTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2002RFZ^RFWX[SWYX 5.9

542 zo∕ustFqu−siStx’F∞ontrolF∕−seμFonFneur−lFst−teSsp−∞eFmoμelsTF2002RFWYRFY[[S]_ 15

541 lesigningFzo∕ustFt−rgeFmnvelopeFnlightFkontrollersFforFpighSxerform−n∞eFiir∞r−ftTF2002RF 2

540 TFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2002RFZ^RF^XVS^YZ 5.9 111

539 iFg−inFs∞heμulingF−ppro−∞hFforF−Fflexi∕leF−ir∞r−ftTF2002RF 7

538 w∕serverS∕−seμFp−r−meterizeμFtx’FtXSg−inF∞ontrolFsynthesisTF2002RF 0

537 zo∕ustFkontrolFvi−F{equenti−lF{emiμefiniteFxrogr−mmingTF2002RFZVRFW^aWSW_XV 107

536 vonline−rF}r−∞kingFwverFkomp−∞tF{etsFwithFtine−rFlyn−mi∞−llyF’−ryingF∕olμm−thFJpóinftyJF
kontrolTF2002RFZVRFWVZXSWV^W 2

535 {etFinv−ri−n∞eF−n−lysisF−nμFg−inSs∞heμulingF∞ontrolFforFtx’FsystemsFsu∕je∞tFtoF−∞tu−torFs−tur−tionTF
SystemsiandiControliLettersRF2002RFZ]RFWY^SW[W 2.4 92

534 tuqFtoolsFforFeventu−llyFperioμi∞FsystemsTFSystemsiandiControliLettersRF2002RFZ^RFZW^SZYX 2.4 37

533 uissileF−utopilotFμesignFvi−F−FmultiS∞h−nnelFtn}Utx’F∞ontrolFmethoμTFInternationaliJournaliofi
RobustiandiNonlineariControlRF2002RFWXRFWSXV 3.6 83

532 lesignFofFfullFst−teFfeeμ∕−∞kFfiniteSpre∞isionF∞ontrollersTFInternationaliJournaliofiRobustiandi
NonlineariControlRF2002RFWXRF[Y^S[[Y 3.6 3

531 in−lysisFofFline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsFusingF−FnonSsmoothFμissip−tiveFsystemsFfr−meworkTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2002RFWXRFWV]^SWVaX 3.6 15

530 tine−rRFp−r−meterSv−ryingF∞ontrolF−nμFitsF−ppli∞−tionFtoF−Ftur∕of−nFengineTFInternationaliJournaliofi
RobustiandiNonlineariControlRF2002RFWXRF^]YS^a] 3.6 142

529 qμentifi∞−tionFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFmoμelsTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineari
ControlRF2002RFWXRF_ZWS_[Y 3.6 275

528 {−mpleμSμ−t−Fimplement−tionFofF−Fg−inFs∞heμuleμF∞ontrollerTFInternationaliJournaliofiRobustiandi
NonlineariControlRF2002RFWXRF_[[S_]_ 3.6

527 n−ultFestim−tionâ��−Fst−nμ−rμFpro∕lemF−ppro−∞hTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineari
ControlRF2002RFWXRF]ZaS]^Y 3.6 58

526 konvexFsynthesisFofFlo∞−lizeμF∞ontrollersFforFsp−ti−llyFinv−ri−ntFsystemsTFAutomaticaRF2002RFY_RFZZ[SZ[] 5.7 44
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525 tx’Fte∞hniqueFforFtheFreje∞tionFofFsinusoiμ−lFμistur∕−n∞eFwithFtimeSv−ryingFfrequen∞yTF2003RFW[VRFWYXSWY_ 21

524 pâ��F−nμFtXFSFtoFSFtâ��Fg−inF∞ontrolFofFline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsFwithFp−r−meterSv−ryingFμel−ysTF
2003RFW[VRF[VaS[W^ 38

523 nuzzyF∞ontrolFsystemsFμesignF−nμF−n−lysisbF−Fline−rFm−trixFinequ−lityF−ppro−∞hbFs−zuoF}−n−k−F−nμF
pu−FwTF“−ngcFkopyrightFrohnF“ileyFLF{onsRFqn∞TRFXVVWRFq{jvbFVSZ^WSYXYXZSWTFAutomaticaRF2003RFYaRFXVWWSXVWY5.7 11

522 kontrolFofF−FsolutionF∞opolymeriz−tionFre−∞torFusingFmultiSmoμelFpreμi∞tiveF∞ontrolTF2003RF[_RFWXV^SWXXW 67

521 zo∕ustFqu−μr−ti∞Fperform−n∞eFforFtimeSμel−yeμFun∞ert−inFline−rFsystemsTFInternationaliJournaliofi
RobustiandiNonlineariControlRF2003RFWYRFW[YSW^X 3.6 9

520 TF2003RF[WRFX[[VSX[[_ 42

519 TFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2003RFZ_RFW[VaSW[X[ 5.9 351

518 listri∕uteμF∞ontrolFμesignFforFsp−ti−llyFinter∞onne∞teμFsystemsTFIEEEiTransactionsioniAutomatici
ControlRF2003RFZ_RFWZ^_SWZa[ 5.9 488

517 tine−rFp−r−meterFv−ryingF∞ontrollerFforF−nFinμu∞tionFm−∞hineTF

516 TFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2003RFWWRF_YVS_Y_ 4.8 60

515 uoμelFreμu∞tionFofFst−∕iliz−∕leFnonst−tion−ryFtx’FmoμelsTF 1

514 lieselFengineFspeeμFregul−tionFusingFline−rFp−r−meterFv−ryingF∞ontrolTF 6

513 wnFswit∞hingFpUsupFUsplFinfinUUF∞ontrollersFforF−F∞l−ssFofFtx’FsystemsTF

512 TF 7

511 o−inSs∞heμuleμFflightF∞ontrolFvi−Fst−teFfeeμ∕−∞kTF 0

510 in−lysisFofFmoμeSμepenμentFst−tisti∞sFofFu−rkovi−nFjumpFline−rFsystemsTF

509 tUsupFXUFg−inF−n−lysisFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsbFμu−lFpro∕lemF−nμFitsFfiniteFμimension−lF
−pproxim−tionTF 0

508 kontrolFofF−Fhe−vyFm−teri−lFh−nμlingF−gri∞ultur−lFm−nipul−torFusingFUsplFmuUSsynthesisF−nμFro∕ustF
g−inFs∞heμulingTF 2
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507 TF 2

506 iμ−ptiveFg−inSs∞heμuleμFpUsu∕FUsplFinfinUUF∞ontrolFofFline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsFwithF
nonline−rF∞omponentsTF 0

505 zo∕ustFuoμelFu−t∞hingFforFxolytopi∞Ftx’Fxl−ntTF2003RFWXYRFWa_aSWaa[ 1

504 UsplF−lph−USro∕ustFpUsu∕FUsplFinfinUUFst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFforF−F∞l−ssFofFline−rFp−r−meterSv−ryingF
systemsTF

503 iFnewF−ppro−∞hFtoFtx’Fg−inSs∞heμulingFμesignF−nμFimplement−tionTF2004RF 6

502 o−inSs∞heμuleμF∞ontrollerFμesignF∕−seμFonFμes∞riptorFrepresent−tionFofFtx’FsystemsbF−ppli∞−tionF
toFflightFvehi∞leF∞ontrolTF2004RF 41

501 pâ��Fwptim−lFkontrolbFtuqSippro−∞hF−nμFippli∞−tionsTF2004RFX_aSYX] 1

500 wnFtheFuseFofFmultiv−ri−∕leFpie∞ewiseSline−rFmoμelsFforFpreμi∞tingFhum−nFresponseFtoF−nesthesi−TF
2004RF[WRFW_^]S_^ 21

499 intiSwinμupF∞ontrolFμesignFforFexponenti−llyFunst−∕leFt}qFsystemsFwithF−∞tu−torFs−tur−tionTF
SystemsiandiControliLettersRF2004RF[XRFYV[SYXX 2.4 93

498 wnF∞onvexifieμFro∕ustF∞ontrolFsynthesisTFAutomaticaRF2004RFZVRFWVVYSWVWV 5.7 12

497 {wit∞hingFtx’F∞ontrolFμesignsFusingFmultipleFp−r−meterSμepenμentFty−punovFfun∞tionsTF
AutomaticaRF2004RFZVRFWa^YSWa_V 5.7 185

496 tine−rFtuqS∕−seμFextern−lF−ntiSwinμupF−ugment−tionFforFst−∕leFline−rFsystemsTFAutomaticaRF2004RF
ZVRFWa_^SWaa] 5.7 43

495 xerform−n∞eForienteμF−ntiSwinμupFforF−F∞l−ssFofFneur−lFnetworkF∞ontrolleμFsystemsTF 2

494 konvexifieμFro∕ustF∞ontrolF−ppro−∞hF−nμFitsF−ppli∞−tionFtoF−∞tu−torFs−tur−tionF∞ontrolTF

493 listri∕uteμF∞ontrolFofFheterogeneousFsystemsTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2004RFZaRFXWWYSXWX_5.9 119

492 mxtensionsFofFtheFline−rFfr−∞tion−lFrepresent−tionFtool∕oxFNtnz}OTF 1

491 inFintern−llyFst−∕leFre−liz−tionFofF−FfiniteSμimension−lF−pproxim−tionFofF−Fμel−yFelementTF
InternationaliJournaliofiControlRF2004RF^^RFWX_SWYW 1.5

490 tine−rF−nμFx−r−meterSlepenμentFzo∕ustFkontrolF}e∞hniquesFipplieμFtoF−Fpeli∞opterF‘i’TF2004RF 15

(2004-)
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489 x−rti−llyFiugmenteμFt−gr−ngi−nFuethoμFforFu−trixFqnequ−lityFkonstr−intsTF2004RFW[RFW]WSW_Z 39

488 zo∕ustFst−teFfeeμ∕−∞kFμesignFforFtx’FsystemsTF2004RFY^RF]VaS]WY

487 wvFv‘umzqkitt–F’mzqnqijtmFm”ik}vm{{FwnFu‘t}qxtqmzFzmti”i}qwv{TF2005RFY_RFYXWSYX]

486 oiqvS{kpml‘tqvoFixxzwikpF}wFui{{FliuxmzF}–xmFiv}qS{“i–F{–{}muFlm{qovTF2005RFY_RFX]YSX]_

485 o−inS{∞heμuleμF{t−∕iliz−tionFkontrolFofF−F‘ni∞y∞leFzo∕otTF2005RFZ_RF]ZaS][] 13

484 tx’FuwlmtqvoFwnFiF}‘zjwnivFmvoqvmTF2005RFY_RF[X]S[YW 34

483 o−inFs∞heμulingF∞ontrolFofFv−ri−∕leSspeeμFwinμFenergyF∞onversionFsystemsFusingFqu−siStx’FmoμelsTF
2005RFWYRFXZ^SX[[ 130

482 tx’F∞ontrolFforF−Fw−ferFst−gebF∕eyonμFtheFtheoreti∞−lFsolutionTF2005RFWYRFXYWSXZ[ 125

481 yu−μr−ti∞FtXFg−inFperform−n∞eFtx’FsystemFμesignF∕yF−Ft}qF∞ontrollerFwithFqtuqF−lgorithmTF2005RF
W[XRFWX[SWX_ 3

480 tuqF−ppro−∞hFforFpâ��Fline−rFp−r−meterSv−ryingFst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrolTF2005RFW[XRFWa[SXVW 55

479 lu−lityF−nμFeventu−llyFperioμi∞FsystemsTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2005
RFW[RF[^[S[aa 3.6 17

478 x−r−meterFμepenμentFpâ��F∞ontrolF∕yFfiniteFμimension−lFtuqFoptimiz−tionbF−ppli∞−tionFtoFtr−μeSoffF
μepenμentF∞ontrolTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2005RFW[RFY_YSZV] 3.6 22

477 o−inS{∞heμuleμFkontrollersTF2005RFWWV^SWWWZ 3

476 inFtn}F−ppro−∞hFtoFro∕ustFg−inFs∞heμulingTF 4

475 o−inFs∞heμuleμFst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFμis∞reteStimeFsystemsFwithFtimeSv−ryingFun∞ert−intiesbF−nF
tuqF−ppro−∞hTF2005RF 16

474 ieroel−sti∞FkontrolTFSolidiMechanicsiandiItsiApplicationsRF2005RF]WWS]^Z 0.4 2

473 tine−rFx−r−m−terS’−ryingFlete∞tionFnilterFlesignFforF−FjoeingF^Z^SWVVUXVVFiir∞r−ftTF2005RFX_RFZ]WSZ^V 62

472 pâ��Fp−r−meterSμepenμentFst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFline−rFtimeSv−ryingFsystemsFinFpolytopi∞F
μom−insTF 4

Citation Report

18



471 o−inF{∞heμulingFkontrollerF{ynthesisFwithF{plineS}ypeFx−r−meterSlepenμentFyu−μr−ti∞FnormsFvi−F
lil−teμFtine−rFu−trixFqnequ−litiesTF 5

470 ‘niformFlistur∕−n∞eFittenu−tionFforFu−rkovi−nFrumpFtine−rF{ystemsFinFlis∞reteF}imeTF

469 to∞−llyFwptim−lF}−k−giS{ugenoFnuzzyFkontrollersTF

468 oxkStx’bF−Fpreμi∞tiveFtx’F∞ontrollerF∕−seμFonFjuqsTF 3

467 {t−teSsp−∞eFformul−sFforFg−inSs∞heμuleμFUsplFls∞rUUsu∕FWUSoptim−lF∞ontrollerTF

466 lesignFofF∞riti∞−lF∞ontrolFsystemsFusingFgeneti∞F−lgorithmsF−nμFtuqS∕−seμFregion−lFpoleF−ssignmentF
te∞hniqueTF

465
voti∞eFofF’iol−tionFofFqmmmFxu∕li∞−tionFxrin∞iplesbFzeμu∞eμForμerFg−inFs∞heμuleμFoutputUst−teF
feeμ∕−∞kF∞ontrolF∕−seμFonFpUsu∕Fâ��UFperform−n∞eFpreserveμFinterpol−tionTFIEEEiTransactionsioni
ControliSystemsiTechnologyRF2005RFWYRF]^VS]_W

4.8 1

464 jumplessFtr−nsferF∕etweenFo∕serverS∕−seμFg−inFs∞heμuleμF∞ontrollersTFInternationaliJournaliofi
ControlRF2005RF^_RFZaWS[VZ 1.5 32

463 o−inSs∞heμulingF∞ontrolFofFtn}FsystemsFusingFp−r−meterSμepenμentFty−punovFfun∞tionsTF 0

462 inFpUsu∕FUsplFinfinUUF−ppro−∞hFtoFnetworkeμF∞ontrolTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2005RF
[VRFY[]SY]Z 5.9 487

461 }heFlesignFofF−nFqntegr−teμFkontrolF{ystemFinFpe−vyF’ehi∞lesFj−seμFonF−nFtx’FuethoμTF 17

460 iF∞om∕ineμF−ppli∞−tionFofFpUsu∕FUsplFinfinUUFloopFsh−pingF−nμFUsplFmuUSsynthesisFtoF∞ontrolF
highSspeeμFflywheelsTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2005RFWYRF^]]S^^^ 4.8 26

459 tuqFzel−x−tionsFinFzo∕ustFkontrolTF2006RFWXRFYSXa 208

458 ou−r−nteeμFkostFkontrolFofF{to∞h−sti∞F‘n∞ert−inF{ystemsFwithF{lopeFjounμeμFvonline−ritiesFvi−F
theFuseFofFlyn−mi∞FuultipliersTF2006RF 6

457 i∕outFo−inF{∞heμuleμF{t−teFneeμ∕−∞kFkontrollersFforFz−tion−lFtx’F{ystemsTF2006RF 3

456 nilteringFforF∕imoμ−lFsystemsbFtheF∞−seFofFunknownFswit∞hingFst−tisti∞sTF2006RF[YRFWX]]SWX^^ 4

455 inFiutonomousFzo∕ustFn−ultF}oler−ntFkontrolF{ystemTF2006RF 6

454 {t−∕iliz−tionFofFzot−ryFqnverteμFxenμulumF∕yFo−inSs∞heμulingFofF“eightF−nμFpâ��FtoopF{h−pingF
kontrollerTF2006RF 2

(2006-)

19



453 wptim−lFlistur∕−n∞eFittenu−tionFforFlis∞reteS}imeF{wit∞heμF−nμFu−rkovi−nFrumpFtine−rF{ystemsTF
2006RFZ[RFWYXaSWY[_ 60

452 iμv−n∞eμFuethoμsF−nμFilgorithmsFforFjiologi∞−lFvetworksFin−lysisTF2006RFaZRF_YXS_[Y 43

451 o−inSs∞heμulingFkontrolFofFzot−ryFqnverteμFxenμulumF∕yF“eightFwptimiz−tionF−nμFpTqvnTFtoopF
{h−pingFxro∞eμureTF2006RFWX]RFW[VZSW[WY 1

450 lesignFofFkriti∞−lFkontrolF{ystemsF‘tilizingFoeneti∞FilgorithmsF−nμFtuqSj−seμFzegion−lFxoleF
issignmentF}e∞hniqueTF2006RFZaRFaWXSaWa 0

449 zwj‘{}Filix}q’mFpâ��Fkwv}zwtF‘{qvoFqv}mozitFy‘ilzi}qkFkwv{}ziqv}{TF2006RFYaRFWV_[SWVaV

448 oiqvS{kpml‘tqvoFqvF}pmFlWFnzium“wzsbFiFntqop}Fkwv}zwtFm”iuxtmTF2006RFYaRF]^YS]^_

447
o−inSs∞heμuleμFpFXF∞ontrollerFsynthesisFforFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsFvi−F
p−r−meterSμepenμentFty−punovFfun∞tionsTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF
2006RFW]RFXZYSX[^

3.6 68

446 ‘niformFst−∕iliz−tionFofFμis∞reteStimeFswit∞heμF−nμFu−rkovi−nFjumpFline−rFsystemsTFAutomaticaRF
2006RFZXRFXV[SXW_ 5.7 158

445 nuzzyFmultiSo∕je∞tiveFμesignFforF−Fl−ter−lFmissileF−utopilotTF2006RFWZRF[Z^S[]W 17

444 tx’FmoμelFiμentifi∞−tionFforFg−inFs∞heμulingF∞ontrolbFinF−ppli∞−tionFtoFrot−tingFst−llF−nμFsurgeF
∞ontrolFpro∕lemTF2006RFWZRFY[WSY]W 59

443 o−inSs∞heμulingF∞ontrolFofFtn}FsystemsFusingFp−r−meterSμepenμentFty−punovFfun∞tionsTF
AutomaticaRF2006RFZXRFYaS[V 5.7 136

442 koprimeFf−∞torsFreμu∞tionFmethoμsFforFline−rFp−r−meterFv−ryingF−nμFun∞ert−inFsystemsTFSystemsi
andiControliLettersRF2006RF[[RFWaaSXWY 2.4 35

441 {t−teFneeμ∕−∞kFo−inF{∞heμulingFforFtine−rF{ystemsF“ithF}imeS’−ryingFx−r−metersTFJournaliofi
DynamiciSystemswiMeasurementiandiControlwiTransactionsiofitheiASMERF2006RFWX_RFY][SY^V 1.6 6

440 zo∕ustFline−rFtimeSv−ryingF∞ontrolFforFtr−je∞toryFtr−∞kingbF∞omput−tionF−nμF−nFexperiment−lF
−ppli∞−tionTFInternationaliJournaliofiControlRF2006RF^aRFYZaSY]W 1.5 4

439 lesignFofFnlightFkontrollersF∕−seμFonF{implifieμFtx’FmoμelFofF−F‘i’TF2006RF 6

438 {wit∞heμF∞ontrolFofF−Fverti∞−lUshortFt−keSoffFl−nμF−ir∞r−ftbFinF−ppli∞−tionFofFline−rFqu−μr−ti∞F
∕umplessFtr−nsferTF2006RFXXVRFW[^SW^V 12

437 o−inF{∞heμulingFofFw∕serverSj−seμFkontrollersFwithFqntegr−lFi∞tionTF2006RF 4

436 wutputFregul−tionFforFp−r−meterSμepenμentFtn}FsystemsTF2006RF

Citation Report

20



435 iFx−r−meterSlepenμentFintiSwinμupFkompens−tionFlesignFforFtx’FsystemsF{u∕je∞tFtoFi∞tu−torF
{−tur−tionTF2006RF

434 zo∕ustFo−inS{∞heμuleμFkontrollerFlesignFforFiirFlefenseFuissileTF2006RF 2

433 nurtherFresultsFonFtheFμesignFofFro∕ustFpâ��Ffeeμforw−rμF∞ontrollersF−nμFfiltersTF2006RF 14

432 {ym∕oli∞Fm−nipul−tionFte∞hniquesFforFlowForμerFtn}S∕−seμFp−r−metri∞Fun∞ert−intyFmoμellingTF
InternationaliJournaliofiControlRF2006RF^aRFWZ_[SWZaZ 1.5 25

431 wnlineF{wit∞hingFkontrolFlesignsFofFtn}F{ystemsTF2006RF 2

430 kontrolFofFμistri∕uteμFsystemsFoverFgr−phsTF2006RF 4

429 o−inSs∞heμuleμF∞ontrolFofFtn}FsystemsFthroughFμu−lityF−nμF∞onjug−teFty−punovFfun∞tionsTF2006RF 1

428 iFg−inSs∞heμulingF∞ontrolF−ppro−∞hFtoFst−∕iliz−tionFofFt}qFsystemsFwithFgener−lizeμFs−tur−tionF
inputTF2006RF

427 zo∕ustFoutputFfeeμ∕−∞kFgu−r−nteeμF∞ostF∞ontrolFofFnonline−rFsto∞h−sti∞Fun∞ert−inFsystemsFvi−F−nF
qykF−ppro−∞hTF2006RF 6

426 pFinftyFo−inS{∞heμuleμFuissileFkontrollerFlesignF‘singFtine−rFx−r−meterS’−ryingFneeμ∕−∞kTF

425 ou−r−nteeμF∞ostFst−teFestim−tionFofFsto∞h−sti∞Fun∞ert−inFsystemsFwithFslopeF∕ounμeμF
nonline−ritiesFvi−FtheFuseFofFμyn−mi∞FmultipliersTF2007RF 1

424 pXFμyn−mi∞FoutputFfeeμ∕−∞kFs∞heμuleμF∞ontrollersFforFline−rFtimeSv−ryingFpolytopi∞FsystemsbFiF
∞onvexFtuqF−ppro−∞hTF2007RF

423 iFzo∕ustFkontrollerFqnterpol−tionFlesignF}e∞hniqueTF2007RF 0

422 wutputFneeμ∕−∞kF{t−∕iliz−tionFofF{−tur−teμFtn}F{ystemsTF2007RF

421 HxolySqu−μr−ti∞F{t−∕ilityFinFlSkx“tFippro−∞hFforF−Fkl−ssFofFvonline−rF{ystemsHTF2007RF

420 n‘ttFwzlmzFtx’UFpâ��Fwj{mz’mz{FnwzFtx’F}qumSlmti–F{–{}mu{TF2007RFZVRFWZ_SW[Y 2

419 {wumFm”xmzqumv}itFzm{‘t}{FwnFivFpâ��FStx’Fkwv}zwttmzFixxtqmlF}wFiFlqm{mtFmvoqvmF
kwuuwvFziqtFqvrmk}qwvF{–{}muTF2007RFZVRFZW^SZXZ 1

418 ‘niformlyF{t−∕ilizingF{etsFofF{wit∞hingF{equen∞esFforF{wit∞heμFtine−rF{ystemsTFIEEEiTransactionsi
oniAutomaticiControlRF2007RF[XRF_]_S_^Z 5.9 43

(2007-2006)

21



417 xerform−n∞eSorienteμF−ntiwinμupFforF−F∞l−ssFofFline−rF∞ontrolFsystemsFwithF−ugmenteμFneur−lF
networkF∞ontrollerTF2007RFW_RFZZaS][ 16

416 lyn−mi∞FoutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFqu−siStx’Fme∞h−ni∞−lFsystemsTFIETiControliTheoryiandi
ApplicationsRF2007RFWRFWWWZSWWXW 2.5 23

415 zo∕ustF−nμFg−inSs∞heμulingF∞ontrolFofFtn}FsystemsFthroughFμu−lityF−nμF∞onjug−teFty−punovF
fun∞tionsTFInternationaliJournaliofiControlRF2007RF_VRF[[[S[]_ 1.5 12

414 iFp−r−meterSμepenμentFty−punovFfun∞tionF∕−seμFμesignF−ppro−∞hFforFg−inSs∞heμuleμFpâ��FfiltersFofF
tx’FsystemsTF2007RF

413 uoμelFzeμu∞tionFofFvonst−tion−ryFtx’F{ystemsTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2007RF[XRFW_WSWa]5.9 24

412 o−inSs∞heμuleμFtine−rFyu−μr−ti∞FkontrolFofF“inμF}ur∕inesFwper−tingF−tFpighF“inμF{peeμTF2007RF 8

411 zo∕ustFn−ultStoler−ntFkontrolFvi−Ftine−rFnr−∞tion−lF}r−nsform−tionsTF2007RF

410 o−inSs∞heμulingFsynthesisFwithFμyn−mi∞FlSs∞−lingsTF2007RF 6

409 wnFro∕ustF∞ontrollerFsynthesisFwithFμyn−mi∞FlSs∞−lingsTF2007RF 8

408 wnFswit∞hingF∞ontrollersFforF−F∞l−ssFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTFSystemsiandiControli
LettersRF2007RF[]RF[VZS[WW 2.4 29

407 xreμi∞tiveFtx’F∞ontrolFofF−Fliquiμâ��g−sFsep−r−tionFpro∞essTF2007RFY_RFZ]]SZ^Z 3

406 iFst−∕ilityF−nμF∞ontr−∞tivenessF−n−lysisFofFμis∞reteStimeFu−rkovi−nFjumpFline−rFsystemsTFAutomatica
RF2007RFZYRFW]_SW^Y 5.7 12

405 yu−siSsliμingFmoμeF∞ontrolFstr−tegyF∕−seμFonFmultipleSline−rFmoμelsTF2007RF^VRFa]VSa^Z 18

404 o−inSs∞heμulingF∞ontrolFofF−Frot−ryFinverteμFpenμulumF∕yFweightFoptimiz−tionF−nμFpâ��FloopFsh−pingF
pro∞eμureTF2008RFW]YRFYVSZV 2

403 TFAutomaticaRF2008RFZZRFXV_WSXV_a 5.7 31

402 zo∕ustF−μ−ptiveFpâ��F∞ontrolFusingFintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsTFAutomaticaRF2008RFZZRFX]]WSX]]_ 5.7 9

401 kontrolFofFnonst−tion−ryFtx’FsystemsTFAutomaticaRF2008RFZZRFXWV_SXWWa 5.7 20

400 {ystem−ti∞Fo−inS{∞heμulingFkontrolFlesignbFiFuissileFiutopilotFmx−mpleTFAsianiJournaliofiControlRF
2008RFZRFYZWSYZ^ 1.7 33

Citation Report

22



399 komput−tion−llyFmffi∞ientFilgorithmFnorFnrequen∞yS“eighteμFwptim−lFpâ��FuoμelFzeμu∞tionTFAsiani
JournaliofiControlRF2008RF[RFYZWSYZa 1.7 11

398 xizium}mzSlmxmvlmv}Ft–ix‘vw’Fn‘vk}qwvFixxzwikpF}wF{}ijqtq}–Fivit–{q{FivlF
lm{qovFnwzFxwt–}wxqkF{–{}mu{F“q}pFqvx‘}F{i}‘zi}qwvTFAsianiJournaliofiControlRF2008RFaRFWSWV 1.7 10

397 zo∕ustFf−ultStoler−ntF∞ontrolFsystemsFμesignFwithF−∞tu−torFf−iluresFvi−Fline−rFfr−∞tion−lF
tr−nsform−tionsTF2008RF 1

396 o−inF{∞heμulingFkontrolFlesignFforF−Fxit∞hSixisFuissileFiutopilotTF2008RF 8

395 iFfeeμforw−rμF∞ontrolFsynthesisF−ppro−∞hFforFtx’FsystemsTF2008RF 6

394 zo∕ustFpâ��Fperform−n∞eF−n−lysisF−nμFsynthesisFofFμis∞reteStimeFtx’FsystemsTF2008RFX]RFZWaSZYX 4

393 ilmostFoutputFregul−tionFforFp−r−meterSμepenμentFline−rFfr−∞tion−lFtr−nsform−tionFsystemsTFIETi
ControliTheoryiandiApplicationsRF2008RFXRFXVVSXVa 2.5 10

392 {uperviseμFst−∕ilis−tionFofFline−rFμis∞reteStimeFsystemsFwithF∕ounμeμFv−ri−tionFr−teTFIETiControli
TheoryiandiApplicationsRF2008RFXRFaW^SaXa 2.5 5

391 qμentifi∞−tionFofFqnterpol−tingFiffineFtx’FuoμelsFforFue∞h−troni∞F{ystemsFwithFoneF’−ryingF
x−r−meterTF2008RFWZRFW]SXa 44

390 TFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2008RF[YRFX]Z]SX][W 5.9 9

389 iFvonline−rFippro−∞hFwithFo−inF{∞heμuleFkontrolFiμ−pt−tionFforF−FkompleteSuoμelFlieselSmngineF
li−gnosisTF2008RF

388 lesignFmethoμFofFg−inSs∞heμuleμF∞ontrollersFnotFμepenμingFonFμeriv−tivesFofFp−r−metersTF
InternationaliJournaliofiControlRF2008RF_WRFWVWYSWVX[ 1.5 14

387 iFnewFsimul−tionFofFμistri∕uteμFmutu−lFex∞lusionFonFneur−lFnetworksTF2008RF 1

386 vonp−r−metri∞FmethoμsFforFtheFiμentifi∞−tionFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTF2008RF 15

385 uoμellingF−nμFro∕ustF∞ontrolFofFfluiμi∞FthrustFve∞toringF−nμF∞ir∞ul−tionF∞ontrolFforFunm−nneμF−irF
vehi∞lesTF2008RFXXXRFYYYSYZ[ 4

384 nullFwper−tingFz−ngeFzo∕ustFpy∕riμFkontrolFofF−Fko−lSnireμFjoilerU}ur∕ineF‘nitTFJournaliofiDynamici
SystemswiMeasurementiandiControlwiTransactionsiofitheiASMERF2008RFWYVRF 1.6 17

383 wnFtheFro∕ustFμistur∕−n∞eFreje∞tionFofFtine−rFx−r−meterF’v−ryingFun∞ert−inFsystemsTF2008RF

382 wptim−lFwutputFzegul−tionFforFlis∞reteS}imeF{wit∞heμF−nμFu−rkovi−nFrumpFtine−rF{ystemsTF2008RF
Z^RFZVS^X 51

(2008-2008)

23



381 }heFvi∕r−tionF∞ontrolFofFspeeμSμepenμentFflexi∕leFrotorUm−gneti∞F∕e−ringFsystemsFusingFline−rF
m−trixFinequ−lityFg−inSs∞heμuleμFpâ��FμesignTF2008RFXXXRFa^SWV^ 4

380 wnF}imeS’−ryingFjitSillo∞−tionFu−int−iningF{t−∕ilityF−nμFxerform−n∞ebFiFkonvexFx−r−meteriz−tionTF
IEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2008RF[YRFWWZ^SWW[a 5.9 1

379 uultiv−ri−∕leFtx’F∞ontrolFofF−nesthesi−FμeliveryFμuringFsurgeryTF2008RF 10

378 o−inSs∞heμuleμFpâ��S∞ontrolFofFμis∞reteStimeFpolytopi∞FtimeSv−ryingFsystemsTF2008RF 5

377 zo∕ustFreli−∕leFg−inFs∞heμulingF∞ontrolFforFheli∞optersTF2008RF

376 listri∕uteμFkontrolFwithFqntegr−lFyu−μr−ti∞Fkonstr−intsTF2008RFZWRF[^ZS[_V 3

375 tuqF∕−seμFst−∕iliz−tionFofF−F∞l−ssFofFswit∞hingFtx’FsystemsTF2008RFZWRFZaZVSZaZ[

374 kru∞i−lFispe∞tsFofF—eroSwrμerFpolμFtx’F{t−teS{p−∞eF{ystemFlis∞retiz−tionTF2008RFZWRFZa[XSZa[^ 11

373 }r−je∞toryF}r−∞kingFkontrollerFlesignFforF−nF‘nm−nneμFiirF’ehi∞leTF2008RFZWRFWXXV]SWXXWW

372 {tru∞tureμFtn}Frepresent−tionFofFμigit−lFt}qFfiltersU∞ontrollersFimplement−tionF−sF−Fgr−phi∞FtoolTF
2009RF

371 {∞heμuleμF∞ontrollerFsynthesisFvi−Fty−punovFm−tri∞esFth−tFμepenμFonFtheFfiltereμFs∞heμulingF
p−r−meterTF2009RF

370 o−inSs∞heμuleμF∞ontrolFsynthesisF∕yFusingFfiltereμFs∞heμulingFp−r−metersTF2009RF 9

369 konstru∞tingFline−rFp−r−meterFv−ryingFmoμelsFthroughF−μ−pt−tionFforFtheF∞ontrolFofF−F∞l−ssFofF
nonline−rFsystemsTF2009RF

368 zo∕ustF∞ontrollerFinterpol−tionFvi−F∞onvexFoptimiz−tionTF2009RF

367 tine−rFμis∞reteStimeFglo∕−lF−nμFregion−lF−ntiSwinμupbF−nFtuqF−ppro−∞hTFInternationaliJournaliofi
ControlRF2009RF_XRFXW^aSXWaX 1.5 11

366 lis∞retiz−tionFofFtine−rFnr−∞tion−lFzepresent−tionsFofFtx’FsystemsTF2009RF 5

365 uixeμFpXUpâ��Fg−inFs∞heμuleμFst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFforF−nF−ir∕orneFμispenserFpit∞hS−xisF−utopilotTF
2009RF

364 kh−r−∞terizingFun∞ert−inFtimeSv−ryingFp−r−metersFwithFperioμi∞FresetTF2009RF 1

Citation Report

24



363 iFp−r−meterSμepenμentFty−punovF−ppro−∞hFforFtheF∞ontrolFofFnonst−tion−ryF−nμFhy∕riμFtx’F
systemsTF2009RF 1

362 wnlineF{wit∞hingFkontrolFofFtn}Fx−r−meterSlepenμentF{ystemsTFJournaliofiDynamiciSystemswi
MeasurementiandiControlwiTransactionsiofitheiASMERF2009RFWYWRF 1.6 4

361 mquiv−len∞eFofFro∕ustFst−∕iliz−tionF−nμFro∕ustFperform−n∞eFvi−Ffeeμ∕−∞kTF2009RFXWRF[WS]_ 1

360 intiSsw−yFsystemFwithFim−geFsensorFforF∞ont−inerF∞r−nesTF2009RFXYRFX^[^SX^][ 24

359 qntegr−teμFf−ultFμete∞tionF−nμF∞ontrolFforFtx’FsystemsTFInternationaliJournaliofiRobustiandi
NonlineariControlRF2009RFWaRFYZWSY]Y 3.6 54

358 wnFline−rSp−r−meterSv−ryingFNtx’OFslipS∞ontrollerFμesignFforFtwoSwheeleμFvehi∞lesTFInternationali
JournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2009RFWaRFWYWYSWYY] 3.6 59

357 koprimeFf−∞torF∕−seμF−ntiSwinμupFsynthesisFforFp−r−meterSμepenμentFsystemsTFSystemsiandi
ControliLettersRF2009RF[_RF_WVS_W^ 2.4 22

356 qnterpol−tingFmoμelFiμentifi∞−tionFforF{q{wFline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsTF2009RFXYRFXYa[SXZW^ 67

355 intiSwinμupF∞ompens−tionFforFsystemsFwithFsensorFs−tur−tionbF−FstuμyFofF−r∞hite∞tureF−nμF
stru∞tureTFInternationaliJournaliofiControlRF2009RF_XRFWX[YSWX]] 1.5 18

354 zo∕ustFpâ��Fst−∕iliz−tionFofF−Fnonline−rFun∞ert−inFsystemFvi−F−Fst−∕leFnonline−rFoutputFfeeμ∕−∞kF
∞ontrollerTF2009RF 0

353 iFro∕ustFf−ultFtoler−ntF∞ontrolF−ppro−∞hFforFt}qFsystemsFwithF−∞tu−torF−nμFsensorFf−ultsTF2009RF 2

352 J{∞−lFp}_inftyJFlel−yS{∞heμuleμFkontrolFofFtine−rF{ystemsF“ithF}imeS’−ryingFlel−ysTFIEEEi
TransactionsioniAutomaticiControlRF2009RF[ZRFXX[[SXX]V 5.9 14

351 z−∞etr−∞kFu−neuverFofFieri−lFzefuelingF∕yFtWFiμ−ptiveFkontrollerTF2009RF

350 tx’FuoμelingRFin−lysisF−nμFlesignFinF{p−∞eF{ystemsbFz−tion−leRFw∕je∞tivesF−nμFtimit−tionsTF2009RF 15

349 ippli∞−tionFofFtx’Utn}FuoμelingF−nμFl−t−Sj−seμF’−liμ−tionFtoF−FzeSmntryF’ehi∞leTF2009RF 10

348 qykSj−seμFtx’FkontrollerF{ynthesisFforFtheFvi{iFptXVFitmospheri∞FzeSentryF’ehi∞leTF2009RF 11

347 in−lysisFofFtheFkontrolleμFvi{iFptXVFitmospheri∞FzeSmntryF’ehi∞leFj−seμFonFlyn−mi∞FqyksTF2009RF 13

346 vewFro∕ustFst−∕ilityF−nμFst−∕iliz−∕ilityF∞onμitionsFforFline−rFp−r−meterFtimeFv−ryingFpolytopi∞F
systemsTF2009RF 4

(2009-2009)

25



345 kontrolFofFqoni∞FxolymerSuet−lFkompositesFforFi∞tiveFk−theterF{ystemsFvi−Ftine−rF
x−r−meterS’−ryingFippro−∞hTF2009RFXVRFX^YSX_X 38

344 zo∕ustFwutputFneeμ∕−∞kFou−r−nteeμFkostFkontrolFofFvonline−rF{to∞h−sti∞F‘n∞ert−inF{ystemsF’i−F
−nFqykFippro−∞hTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2009RF[ZRFWXaaSWYVZ 5.9 19

343 qnequ−litySj−seμFxropertiesFofFlete∞t−∕ilityF−nμF{t−∕iliz−∕ilityFofFtine−rF}imeS’−ryingF{ystemsFinF
lis∞reteF}imeTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2009RF[ZRF]YZS]ZW 5.9 5

342 lete∞t−∕ilityF−nμF{t−∕iliz−∕ilityFofFlis∞reteS}imeF{wit∞heμFtine−rF{ystemsTFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2009RF[ZRFZXZSZY^ 5.9 28

341 o−inS{∞heμuleμFpâ��SkontrolFforFlis∞reteS}imeFxolytopi∞Ftx’F{ystemsF‘singFpomogeneousF
xolynomi−llyFx−r−meterSlepenμentFty−punovFnun∞tionsTF2009RFZXRFWaSXZ 5

340 uemoryFzesilientFo−inSs∞heμuleμF{t−teSneeμ∕−∞kFkontrolFofFtx’F}imeSlel−yF{ystemsFwithF
}imeS’−ryingFlel−ysTF2009RFZXRFXVXSXV^ 3

339 inFtx’Fiμentifi∞−tionFnr−meworkFj−seμFonFwrthonorm−lFj−sisFnun∞tionsTF2009RFZXRFWYX_SWYYY 2

338 zo∕ustFg−inSs∞heμulingFforFsm−rtSstru∞turesFinFp−r−llelFro∕otsTF2009RF 2

337 qμentifi∞−tionFofFnonline−rFpro∞essFmoμelsFinF−nFtx’Ffr−meworkTF2010RFZYRF_^^S__X 6

336 kontrolFofFnonline−rFsystemsFrepresenteμF∕yFo−lerkinFmoμelsFusingF−μ−pt−tionS∕−seμFline−rF
p−r−meterSv−ryingFmoμelsTF2010RF_RF^Z_S^]W 4

335 o−inSs∞heμuleμFopenSloopFsystemFμesignFforFtx’FsystemsFusingFpolynomi−llyFp−r−meterSμepenμentF
ty−punovFfun∞tionsTFSystemsiandiControliLettersRF2010RF[aRFX][SX^] 2.4 12

334 zo∕ustFf−ultFμete∞tionF−nμFisol−tionFforFp−r−meterSμepenμentFtn}FsystemsTFInternationaliJournaliofi
RobustiandiNonlineariControlRF2010RFXVRF^]ZS^^] 3.6 11

333 zo∕ustFkontrolRFuultiμimension−lF{ystemsF−nμFuultiv−ri−∕leFvev−nlinn−Sxi∞kFqnterpol−tionTF2010RFWYS__ 2

332 lesignFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFtr−je∞toryFtr−∞kingF∞ontrollersFforF−nFunm−nneμF−irFvehi∞leTF
2010RFXXZRFYa[SZVX 5

331 o−inSs∞heμuleμF∞ontrolFsynthesisFusingFμyn−mi∞FlS{∞−lesTF2010RF 2

330 wnFro∕ustFtx’F∞ontrollerFsynthesisbFiFμyn−mi∞Fqntegr−lFyu−μr−ti∞Fkonstr−intF∕−seμF−ppro−∞hTF2010RF 6

329 ittituμeF∞ontrolFofF−∞ro∕otF∕yFg−inFs∞heμulingF∞ontrolF∕−seμFonFsumFofFsqu−resTF2010RF 2

328 uissileFro∕ustFg−inFs∞heμulingF−utopilotFμesignFusingFfullF∕lo∞kFmultipliersTF2010RFXWRF__YS_aW 1

Citation Report

26



327 uixeμFpXUpâ��Fline−rFp−r−meterFv−ryingFst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFforF∕−nkStoSturnFmissileF−utopilotF
μesignTF2010RF

326 ippli∞−tionFofFtx’FuoμelingRFlesignF−nμFin−lysisFuethoμsFtoF−FzeSentryF’ehi∞leTF2010RF 11

325 tx’F∞ontrollerFsynthesisFforF−Fgeneri∞FmissileFmoμelTF2010RF 8

324 lis∞retis−tionFofFline−rFp−r−meterSv−ryingFst−teSsp−∞eFrepresent−tionsTFIETiControliTheoryiandi
ApplicationsRF2010RFZRFXV_XSXVa] 2.5 35

323 }opi∞sFinFwper−torF}heoryTF2010RF

322 inFJp_{infty}FJFtx’FlesignFforF{−mplingF’−ryingFkontrollersbFmxperiment−tionF“ithF−F}SqnverteμF
xenμulumTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2010RFW_RF^ZWS^Za 4.8 37

321 zo∕ustFp−r−meterSμepenμentFf−ultStoler−ntF∞ontrolFforF−∞tu−torF−nμFsensorFf−ultsTFInternationali
JournaliofiControlRF2010RF_YRFWZ^[SWZ_Z 1.5 14

320 iFzo∕ustFkontrollerFqnterpol−tionFlesignF}e∞hniqueTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsi
TechnologyRF2010RFW_RFWSWV 4.8 28

319 zo∕ustFg−inSs∞heμuleμF∞ontrolTF2010RF 2

318 tx’F∞ontrolFofFglu∞oseFforFli−∕etesFtypeFqTF2010RFXVWVRF]_VSY 4

317 lis∞reteStimeFo−inS{∞heμuleμFwutputSneeμ∕−∞kF∞ontrollersFexploitingFinex−∞tFs∞heμulingF
p−r−metersTF2011RF 6

316 o−inF{∞heμulingFwithFou−rμi−nFu−psFforFtongituμin−lFnlightFkontrolTF2011RFYZRFWVZ[SWV[a 29

315 komput−tionFofF−Fnlexi∕leFiir∞r−ftFtx’Utn}FuoμelF‘singFqnterpol−tionTFIEEEiTransactionsioniControli
SystemsiTechnologyRF2011RFWaRFWYXSWYa 4.8 10

314 TFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2011RFWaRFWVZSWW^ 4.8 10

313 {upervisoryFkontrolF−nμFue−surementF{∞heμulingFforFlis∞reteS}imeFtine−rF{ystemsTFIEEEi
TransactionsioniAutomaticiControlRF2011RF[]RF_^YS_^a 5.9 7

312 lesignFofFtx’Fo∕serversFforFtx’FtimeSμel−yFsystemsbF−nF−lge∕r−i∞F−ppro−∞hTFInternationaliJournaliofi
ControlRF2011RF_ZRFW[YYSW[ZX 1.5 30

311 oener−tionFofFwptim−lFtine−rFx−r−metri∞FuoμelsFforFtn}Sj−seμFzo∕ustF{t−∕ilityFin−lysisF−nμF
kontrolFlesignTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2011RFWaRFWW_SWYW 4.8 19

310 inF−ntiSwinμupFs∞hemeFwithFem∕eμμeμFintern−lFmoμelF∞ontrolF−ntiSwinμupFforFimproveμF
perform−n∞eTF2011RF 0

(2011-2010)

27



309 zo∕oti∞F{ystemsFforFp−nμlingF−nμFissem∕lyTFSpringeriTractsiiniAdvancediRoboticsRF2011RF 0.5 4

308 tine−rFx−r−meterF’−ryingFkontrolFforFtheF”S[YFi∞tiveFieroel−sti∞F“ingTF2011RF 1

307 TFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2011RFWaRFW_SYV 4.8 32

306 }heFjeh−vior−lFippro−∞hFtoFtine−rFx−r−meterS’−ryingF{ystemsTFIEEEiTransactionsioniAutomatici
ControlRF2011RF[]RFXZaaSX[WZ 5.9 31

305 iFmultiSmoμelF−ppro−∞hFtoFg−inSs∞heμulingF∞ontrolFforF−gileFmissileF−utopilotFμesignPTF2011RFZZRF^Z]XS^Z]^ 3

304 o−inS{∞heμuleμFpâ��FkontrollersF∕eingFleriv−tiveSnreeFofF{∞heμulingFx−r−metersFvi−F
x−r−meterSlepenμentFty−punovFnun∞tionsTF2011RFZZRF^a[WS^a[] 3

303 qykS{ynthesisFwithFoener−lFlyn−mi∞FuultipliersTF2011RFZZRFZ]VVSZ]V[ 5

302 wnFtheF∞loseμFloopFiμentifi∞−tionFofFtx’FmoμelsFusingFinstrument−lFv−ri−∕lesTF2011RFZZRF^^^YS^^^_ 2

301 o−inF{∞heμulingFkontrolFofF−nFirmSlrivenFqnverteμFxenμulumFj−seμFonF{umFofF{qu−resbF
komp−risonFwithF−F{lzmFuethoμTF2011RFZZRFa]WYSa]W^ 5

300 tine−rFx−r−meterS’−ryingFst−teFfeeμ∕−∞kFsynthesisFwithFhier−r∞hi∞−lFperform−n∞eFrequirementsTF
2011RFZZRF^aZ[S^a[V

299 o−inSs∞heμuleμF{mithFproportion−lâ��integr−lFμeriv−tiveF∞ontrollersFforFline−rFp−r−meterFv−ryingF
firstSorμerFplusFtimeSv−ryingFμel−yFsystemsTFIETiControliTheoryiandiApplicationsRF2011RF[RFXWZXSXW[[ 2.5 15

298 o−inSs∞heμuleμF∞ontrolFvi−FfiltereμFs∞heμulingFp−r−metersTFAutomaticaRF2011RFZ^RFW_XWSW_X] 5.7 8

297 inFimproveμF−ppro−∞hFtoFro∕ustFst−∕ilityF−n−lysisF−nμF∞ontrollerFsynthesisFforFtx’FsystemsTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2011RFXWRFW[^ZSW[_] 3.6 23

296 pFXUpFâ��FoutputFinform−tionS∕−seμFμistur∕−n∞eF−ttenu−tionFforFμifferenti−lFline−rFrepetitiveF
pro∞essesTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2011RFXWRFWa_WSWaaY 3.6 17

295 ou−r−nteeμF∞ostF∞ontrolFofFsto∞h−sti∞Fun∞ert−inFsystemsFwithFslopeF∕ounμeμFnonline−ritiesFvi−FtheF
useFofFμyn−mi∞FmultipliersTFAutomaticaRF2011RFZ^RFZWWSZW^ 5.7 11

294 zo∕ustF−nμFf−ultStoler−ntFline−rFp−r−meterSv−ryingF∞ontrolFofFwinμFtur∕inesTF2011RFXWRF]Z[S][a 158

293 rointFsynthesisFofFswit∞hingF−nμFfeeμ∕−∞kFforFline−rFsystemsFinFμis∞reteFtimeTF2011RF 2

292 zo∕ustFpFâ��F∞ontrolFofF−Fnonline−rFun∞ert−inFsystemFvi−F−Fst−∕leFnonline−rFoutputFfeeμ∕−∞kF
∞ontrollerTFInternationaliJournaliofiControlRF2011RF_ZRF]][S]^_ 1.5 4

Citation Report

28



291 {tru∞tureμF∞ontrolFofF−ffineFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTF2011RF 7

290 zeμu∞eμS∞omplexityF∞ontrollersFforFtx’F{ystemsbF}ow−rμsFin∞rement−lFsynthesisTF2011RF 2

289 wnF−nFoper−torSpen∞ilF−ppro−∞hFtoFμistri∕uteμF∞ontrolFofFheterogeneousFsystemsTF2011RF 1

288 iFniniteFnrequen∞yFlom−inFippro−∞hFtoFtx’F{ystemsFkontrolFforF“heeleμFuo∕ileFzo∕otsTF2011RF

287 zo∕ustFg−inSs∞heμuleμFestim−tionbFiF∞onvexFsolutionTF2011RF 1

286 konvexF∞onμitionsFforFmoμelFreμu∞tionFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTF2011RF

285 o−inF{∞heμuleμFkontrolbF{wit∞heμFxolytopi∞F{ystemFippro−∞hTF2011RFYZRF]XYS]Xa 24

284 o−inSs∞heμuleμFsynthesisFwithFμyn−mi∞FpositiveFre−lFmultipliersTF2012RF 13

283 TF2012RF 5

282 iFtuqF−ppro−∞hFtoFpâ��FoutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFforFpolytopi∞Fline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsTF
2012RF

281 ittituμeFzegul−tionFforF{p−∞e∞r−ftFwithFu−gneti∞Fi∞tu−torsbFinFtx’Fippro−∞hTF2012RFYYaSY[[ 4

280 tx’Fiμentifi∞−tionFofFtheFglu∞oseSinsulinFμyn−mi∞sFinF}ypeFqFμi−∕etesTF2012RFZ[RF[[aS[]Z 3

279 w∕st−∞leS{ensitiveF}r−je∞toryFzegul−tionFvi−Fo−inF{∞heμulingF−nμF{emiμefiniteFxrogr−mmingTFIEEEi
TransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2012RFXVRFWWV^SWWW[ 4.8 6

278 tx’FkontrolFofFvonst−tion−ryF{ystemsbFiFx−r−meterSlepenμentFty−punovFippro−∞hTFIEEEi
TransactionsioniAutomaticiControlRF2012RF[^RFXVaSXW[ 5.9 17

277 wnFtheFlis∞retiz−tionFofFtine−rFnr−∞tion−lFzepresent−tionsFofFtx’F{ystemsTFIEEEiTransactionsioni
ControliSystemsiTechnologyRF2012RFXVRFWZ^YSWZ_a 4.8 23

276 qnstrument−lFv−ri−∕leFs∞hemeFforF∞loseμSloopFtx’FmoμelFiμentifi∞−tionTFAutomaticaRF2012RFZ_RFXYWZSXYXV5.7 43

275 zo∕ustFg−inSs∞heμuleμF∞ontrollerFsynthesisFisF∞onvexFforFsystemsFwithoutF∞ontrolF∞h−nnelF
un∞ert−intiesTF2012RF 5

274 jkqF−nμFvirtu−lF∞oll−∕or−tionTF2012RF 2

(2012-2011)

29



273 listri∕uteμF∞ontrolFwithFμyn−mi∞Fμissip−tionF∞onstr−intsTF2012RF 5

272 vonst−tion−ryFtx’F∞ontrolFforFtr−je∞toryFtr−∞kingbF−Fμou∕leFpenμulumFex−mpleTFInternationali
JournaliofiControlRF2012RF_[RF[Z[S[]X 1.5 12

271 o−inS{∞heμuleμFkontrolF{ynthesisF‘singFlyn−mi∞FJlJS{∞−lesTFIEEEiTransactionsioniAutomatici
ControlRF2012RF[^RFXXWaSXXYZ 5.9 30

270 zo∕ustFg−inSs∞heμuleμF−utopilotFμesignFwithFtx’Freferen∞eFmoμelFforFport−∕leFmissileTF2012RF 1

269 yu−μr−ti∞Fst−∕iliz−∕ilityF−nμFpzxFμistur∕−n∞eF−ttenu−tionFofFswit∞heμFline−rFsystemsFvi−Fst−teF−nμF
outputFfeeμ∕−∞kTF2012RF 1

268 {implifieμFz−piμF{wit∞hingFo−inF{∞heμulingFforF−Fkl−ssFofFtx’F{ystemsTFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2012RF[^RFX]YYSX]Ya 5.9 2

267 iFx−rti−llyFiugmenteμFt−gr−ngi−nFuethoμFforFtowFwrμerFJ{rmFp}JSqnfinityFkontrollerF{ynthesisF
‘singFz−tion−lFkonstr−intsTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF2012RF[^RFXaVWSXaV[ 5.9 4

266 pSinfinityFwithFpoleFpl−∞ementF∞onstr−intFinFtuqFregionFforF−F∕u∞kS∞onverterFμrivenFlkFmotorTF2012RF 5

265 o−inF{∞heμuleμFnilteringFlesignFforFx−r−meterF’−ryingF{ystemTF2012RFWRF_VSa[

264 o−inSs∞heμuleμFμyn−mi∞FoutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFforFμis∞reteStimeFtx’FsystemsTFInternationali
JournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2012RFXXRF[Y[S[[_ 3.6 72

263 {tru∞tureμFf−ultFμete∞tionFfiltersFforFtx’FsystemsFmoμeleμFinF−nFtnzFm−nnerTF2012RFX]RFWaVSXV^ 21

262 tx’FmethoμsFforFf−ultStoler−ntFvehi∞leFμyn−mi∞F∞ontrolTF2013RF 11

261 ibF{upplement−ryFqnform−tionTF2013RFZY[SZ[_

260 yu−siStx’Fg−inSs∞heμulingF∞ontrolFofF−Fnonline−rF−ir∞r−ftFpneum−ti∞F{ystemTF2013RF 6

259 lire∞tFμesignFfromFμ−t−FofFtx’Ffeeμ∕−∞kF∞ontrollersTF2013RF 2

258 lieselFengineFtorqueFrippleFreμu∞tionFthroughFtx’F∞ontrolFinFhy∕riμFele∞tri∞Fvehi∞leFpowertr−inbF
mxperiment−lFresultsTF2013RFXWRFW_YVSW_ZV 25

257 yu−siStx’FmoμelingRFiμentifi∞−tionF−nμF∞ontrolFofF−FtwinFrotorFuquwFsystemTF2013RFXWRF_XaS_Z] 75

256 nixeμSstru∞tureFtx’F∞ontrollerFsynthesisF∕−seμFonFimpli∞itFinputFoutputFrepresent−tionsTF2013RF 12

Citation Report

30



255 lesignF−nμF−ppli∞−tionFofFg−inSs∞heμulingF∞ontrolFforF−FpoverbFx−r−metri∞Fpâ��FloopFsh−pingF
−ppro−∞hTF2013RF 1

254 tx’Fieroservoel−sti∞FkontrolFusingFtheFtx’}oolsF}ool∕oxTF2013RF 24

253 {t−teSneeμ∕−∞kpâ��kontrolFforFtx’F{ystemF‘singF}S{FnuzzyFtine−riz−tionFippro−∞hTF2013RFXVWYRFWSW_ 3

252 mn∞y∞lopeμi−FofF{ystemsF−nμFkontrolTF2013RFWS_

251 kontrolFofFsp−ti−llyFμistri∕uteμFnonst−tion−ryFsystemsFoverF−r∕itr−ryFgr−phFstru∞turesFwithF
∞ommuni∞−tionFl−ten∞yTF2013RF

250 wptim−lFpâ��F∞ontrolFμesignFunμerFmoμelFinform−tionFlimit−tionsF−nμFst−teFme−surementF
∞onstr−intsTF2013RF

249 komplexityFreμu∞tionFforFp−r−meterSμepenμentFline−rFsystemsTF2013RF

248 mn∞y∞lopeμi−FofF{ystemsF−nμFkontrolTF2013RFWSWV

247 {wit∞hingFf−ultStoler−ntF∞ontrolFofF−Fflexi∕leF−irS∕re−thingFhypersoni∞Fvehi∞leTF2013RFXX^RFXZSY_ 11

246 o−inSs∞heμulingF∞ompens−torFsynthesisFforFoutputFregul−tionFofFnonline−rFsystemsTF2013RF

245 o−inSs∞heμuleμFsynthesisFwithFμyn−mi∞Fgener−lizeμFstri∞tlyFpositiveFre−lFmultipliersbFiF∞ompleteF
solutionTF2013RF 2

244 {t−∕ilityF−n−lysisFwithFintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsbFiFμissip−tivityF∕−seμFproofTF2013RF 34

243 tx’FmoμelFiμentifi∞−tionFforFmotionF∞ontrolFsystemsTF2013RF 0

242 o−inFs∞heμulingF−ppli∞−tionsFinFsm−llFsign−lFst−∕ilityFofFpowerFsystemsTF2013RF

241 pâ��Fμyn−mi∞FoutputFfeeμ∕−∞kFforFtx’FsystemsFsu∕je∞tFtoFinex−∞tlyFme−sureμFs∞heμulingF
p−r−metersTF2013RF 12

240 iutom−teμFtuningFofFg−inSs∞heμuleμF∞ontrolFsystemsTF2013RF 9

239
n−ultF}oler−ntFkontrolFforF−F{e∞onμFwrμerFtx’F{ystemFusingFiμ−ptiveFkontrolFuethoμsPFPiuthorsF
th−nkFtoFtheF{upervisionF−nμFiμv−n∞eμFkontrolFrese−r∞hF∞h−irF−tF}e∞nolˆ‡gi∞oFμeFuonterreyRF−nμFtoF
theFiμv−n∞eμFkontrolF{ystemsFgroupF−tF‘xkFforFtheirFsupportFμuringFthisFrese−r∞hTTF2013RFZ]RF_[^S_]X

4

238 ji∕liogr−phyTF2013RFWW[SWX[

(2013-2013)

31



237 {t−∕ilityFofFo−inF{∞heμulingFkontrolFforFiir∞r−ftFwithFpighlyFvonline−rFjeh−viorTF2014RFXVWZRFWSWX 3

236 nlightF∞ontrolFsystemFμesignFforFhypersoni∞FreentryFvehi∞leF∕−seμFonFtn}â��tx’FmethoμTF2014RFXX_RFWWYVSWWZV 16

235 TF2014RF 2

234 zo∕ustFsynthesisFforFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsFusingFintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsTF2014RF 4

233 iFnewFμesignFmethoμFofFpâ��Fst−teFfeeμ∕−∞kFg−inSs∞heμulingF∞ontrollerFforF}S{FfuzzyFsystemsTF2014RF 1

232 o−inF{∞heμuleμFi∞tiveFxowerFkontrolFforF“inμF}ur∕inesTF2014RF 11

231 wnFtheF−ppli∞−tionFofFninslerMsFtemm−FtoFtx’F∞ontrollerFsynthesisTF2014RF 1

230 zo∕ustFtx’F−utopilotFμesignFforFhypersoni∞FreentryFvehi∞leTF2014RF_]RFZXYSZYW 2

229 zo∕ustnessF−n−lysisFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsFusingFintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsTF2014RF 11

228 qmproveμF∞onμitionsFforFo∕serverS∕−seμFtx’F∞ontrolFwithFgu−r−nteeμFtXSg−inFperform−n∞eTF2014RF

227 iFnewFpâ��Fst−teFfeeμ∕−∞kF∞ontrollerFμesignFmethoμFforF}S{FfuzzyFsystemTF2014RF

226 w∕serverS∕−seμFline−rFp−r−meterSv−ryingF∞ontrolFwithFgu−r−nteeμFSg−inF−nμFStypeFperform−n∞eF
o∕je∞tivesTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2014RFXZRFXVVVSXVW^ 3.6 3

225 iFnonSsqu−reFse∞torF∞onμitionF−nμFitsF−ppli∞−tionFinFμeferreμS−∞tionF−ntiSwinμupF∞ompens−torF
μesignTFAutomaticaRF2014RF[VRFX]_SX^] 5.7 13

224 kontrolbFiFperspe∞tiveTFAutomaticaRF2014RF[VRFYSZY 5.7 175

223 {moothFswit∞hingFtx’F∞ontrollerFμesignFforFtx’FsystemsTFAutomaticaRF2014RF[VRFWZ_WSWZ__ 5.7 43

222 iFreviewFonFμ−t−SμrivenFline−rFp−r−meterSv−ryingFmoμelingF−ppro−∞hesbFiFhighSpurityFμistill−tionF
∞olumnF∞−seFstuμyTF2014RFXZRFX^XSX_[ 62

221 kontrolFofFtine−rF{wit∞heμF{ystemsF“ithFze∞eμingFporizonFuoμ−lFqnform−tionTFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2014RF[aRFXYZVSXY[X 5.9 22

220 iFsynthesisFfr−meworkFforFro∕ustFg−inSs∞heμulingF∞ontrollersTFAutomaticaRF2014RF[VRFX^aaSX_WX 5.7 23

Citation Report

32



219 tx’F−n−lysisFofF−Fg−inFs∞heμuleμF∞ontrolFforF−nF−eroel−sti∞F−ir∞r−ftTF2014RF 5

218 uoμelFzeμu∞tionFforFieroservoel−sti∞F{ystemsTF2014RF[WRFX_VSXaV 23

217 o−inS{∞heμuleμFkontrollerFlesignbFqllustr−tionFonF−nFwverhe−μFkr−neTF2014RF]WRFY^WYSY^W_ 52

216 qykSsynthesisFwithFgener−lFμyn−mi∞FmultipliersTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineari
ControlRF2014RFXZRFYVX^SYV[] 3.6 36

215 o−inF{∞heμulingFwutputFneeμ∕−∞kFkontrolFofFtine−rFxl−ntsFwithFx−rti−lFi∞tu−torF{−tur−tionTF2014RF
Z^RFaZ_]SaZaW

214 oener−tingFstru∞tureμFtx’SmoμelsFwithFm−ximizeμFv−liμityFregionTF2014RFZ^RF]aVWS]aV]

213
tx’}oolsbFiF}ool∕oxFforFuoμelingRFin−lysisRF−nμF{ynthesisFofFx−r−meterF’−ryingFkontrolF
{ystemsPP}hisFworkFw−sFsupporteμF∕yF−Fvi{iF{m−llFjusinessFqnnov−tionFzese−r∞hF∞ontr−∞tFfromF
vi{iFirmstrongFnlightFzese−r∞hFkenterRF∞ontr−∞tFIvv”WXkiWZkTFkontr−∞tFuonitorFisFlrTFu−rtinFrTF
jrenSnerTTFIFACxPapersOnLineRF2015RFZ_RFWYaSWZ[

0.7 28

212 inFpâ��Ftx’F∞ontrolFforF−F∞l−ssFofFtx’FsystemsFusingF−Fμes∞riptorF−ppro−∞hbFippli∞−tionFtoF−FwinμF
tur∕ineFmoμeTFIFACxPapersOnLineRF2015RFZ_RFXWYSXW^ 0.7 0

211 o−inS{∞heμuleμF{t−teFneeμ∕−∞kFkontrollersFforFlis∞reteS}imeFtx’FsystemsF‘singF{∞heμulingF
x−r−metersFiffe∞teμF∕yFi∕soluteF−nμFxroportion−lF‘n∞ert−intiesTFIFACxPapersOnLineRF2015RFZ_RFYWSY] 0.7 6

210 inFtx’Fp−thSfollowingF∞ontrollerFforFsm−llFfixeμSwingF‘i{TF2015RF 1

209 tx’Fi∞tiveFxowerFkontrolF−nμFzo∕ustFin−lysisFforF“inμF}ur∕inesTF2015RF 2

208 o−inSs∞heμuleμFoutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrollersFforFμis∞reteStimeFtx’FsystemsFusingF∕ounμeμFinex−∞tF
s∞heμulingFp−r−metersTF2015RF 14

207
jounμsFforFqnputSF−nμF{t−teStoSwutputFxropertiesFofF‘n∞ert−inFtine−rF{ystemsPP“orkFsupporteμF∕yF
theFmngineeringF−nμFxhysi∞−lF{∞ien∞esFzese−r∞hFkoun∞ilFproje∞tsFmxUrVWXVZWUWTFoiorgioF’−lmor∕iμ−F
isF−lsoF−FnulforμFruniorFzese−r∞hFfellowF−tF{omervilleFkollegeTFr−mesFinμersonF−∞knowleμgesF
funμingFfromF{tFrohnâ��sFkollegeRFwxforμTFlhruv−Fz−m−nFisFsupporteμF∕yFtheFmx{zkFfunμeμF{ystemsF
jiologyFl}kF−tFtheF‘niversityFofFwxforμTFIFACxPapersOnLineRF2015RFZ_RFWS]

0.7

206 }ow−rμFnonline−rFtr−∞kingF−nμFreje∞tionFusingFtx’F∞ontrolTFIFACxPapersOnLineRF2015RFZ_RFWYSW_ 0.7 5

205 zo∕ustnessF−n−lysisFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsFusingFintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2015RFX[RFX_ZYSX_]Z 3.6 35

204 listri∕uteμF∞ontrolFofFline−rFtimeSv−ryingFsystemsFinter∞onne∞teμFoverF−r∕itr−ryFgr−phsTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2015RFX[RFW^aSXV] 3.6 25

203 o−inS{∞heμulingFkontrolF“ithFlyn−mi∞FuultipliersF∕yFkonvexFwptimiz−tionTF2015RF[YRFWXXZSWXZa 13

202 zo∕ustForiμFxointSj−seμFkontrolFlesignFforFtx’F{ystemsFvi−F‘nifieμF}xF}r−nsform−tionTF2015RF 4

(2015-2014)

33



201 listri∕uteμFtx’Fst−teSfeeμ∕−∞kF∞ontrolFwithF−ppli∞−tionFtoFmotorw−yFr−mpFmeteringTF2015RF 5

200 TF2015RF 1

199 in−lysisFofFl−rgeFs∞−leFp−r−meterSv−ryingFsystemsF∕yFusingFs∞−leμFμi−gon−lFμomin−n∞eTF2015RF 0

198 o−inSs∞heμuleμFst−teFfeeμ∕−∞kFsynthesisFforFsystemsF∞h−r−∞terizeμF∕yFr−nμomFpolytopesTF2015RF 1

197 TF2015RF 1

196 qμentifi∞−tionFofFtx’FsystemsFwithFtn}Fp−r−metri∞Fμepenμen∞eFvi−F∞onvexFoptimiz−tionTF2015RF 0

195 x−ssivityFofFtine−rFx−r−meterF’−ryingFsystemsFwithFintermittentFnonSp−ssiveF∕eh−viorTF2015RF 3

194 TF2015RFXRFZXVSZYX 8

193 lire∞tFlesignFofFlis∞reteS}imeFtx’Fneeμ∕−∞kFkontrollersTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF
2015RF]VRFX_WaSX_XZ 5.9 1

192 pFâ��FFâ��FpFâ��FFtx’FsolutionsFforFf−ultFμete∞tionFofF−ir∞r−ftF−∞tu−torFf−ultsbFjriμgingFtheFg−pF∕etweenF
theoryF−nμFpr−∞ti∞eTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2015RFX[RF]ZaS]^X 3.6 29

191 o−inFs∞heμulingFoutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFline−rFpl−ntsFwithF−∞tu−torFs−tur−tionTFJournaliofithei
FrankliniInstituteRF2015RFY[XRFZW]YSZW_^ 4 4

190 {t−∕ilityF−n−lysisF−nμF∞ontrolFofF−F∞l−ssFofFtx’FsystemsFwithFpie∞ewiseF∞onst−ntFp−r−metersTFSystemsi
andiControliLettersRF2015RF_XRFWVSW^ 2.4 38

189 qntegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsFforFμel−yeμFnonline−rF−nμFp−r−meterSv−ryingFsystemsTFAutomaticaRF
2015RF[]RFY]SZY 5.7 27

188 wptim−lF∞ontrolFofF−Fsm−llFfixeμSwingF‘i’F−∕outF∞on∞−ten−teμFtr−je∞toriesTF2015RFZVRFWWYSWYX 23

187 uoμelingF−nμFkontrolFforF−FjlenμeμF“ingFjoμyFiir∞r−ftTFAdvancesiiniIndustrialiControlRF2015RF 0.3 4

186 uoμelingF−nμF∞ontrolFofFph−rm−∞oμyn−mi∞sTF2015RFXZRFYYSZa 23

185 o−inFs∞heμulingFforFnonline−rFsystemsFvi−Fintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsTF2015RF 8

184 {t−∕ilityF−nμFtXFperform−n∞eF−n−lysisFofFtx’SqwFsystemsFusingFp−r−meterSμepenμentFly−punovF
fun∞tionsTF2015RF 1

Citation Report

34



183 mn∞y∞lopeμi−FofF{ystemsF−nμFkontrolTF2015RF]ZZS]Za

182 mn∞y∞lopeμi−FofF{ystemsF−nμFkontrolTF2015RF][YS][^

181 iF{urveyFofFtine−rFx−r−meterS’−ryingFkontrolFippli∞−tionsF’−liμ−teμF∕yFmxperimentsForF
pighSniμelityF{imul−tionsTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2015RFXYRFZW]SZYY 4.8 196

180 lyn−mi∞Fg−inSs∞heμuleμF∞ontrolF−nμFextenμeμFline−ris−tionbFextensionsRFexpli∞itFformul−eF−nμF
st−∕ilityTFInternationaliJournaliofiControlRF2015RF__RFW]YSW^a 1.5 11

179 py∕riμFkontrolFforF{wit∞heμFtine−rF{ystemsF“ithFiver−geFlwellF}imeTFIEEEiTransactionsioni
AutomaticiControlRF2015RF]VRFXZVSXZ[ 5.9 99

178 tessF∞onserv−tiveFro∕ustnessF−n−lysisFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsFusingFintegr−lFqu−μr−ti∞F
∞onstr−intsTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2016RFX]RFY[_VSY[aZ 3.6 22

177
iFvonline−rFo−inS{∞heμulingFkompens−tionFippro−∞hF‘singFx−r−meterSlepenμentFty−punovF
nun∞tionsTFJournaliofiDynamiciSystemswiMeasurementiandiControlwiTransactionsiofitheiASMERF2016RF
WY_RF

1.6

176 inFtn}F−ppro−∞hFforFμistri∕uteμF∞ontrolFofFnonst−tion−ryFtx’FsystemsTF2016RF

175 {tru∞tur−lFpropertiesFofF−ffineFtx’FtoFtnzFtr−nsform−tionbFuinim−lityRFinputSoutputF∕eh−viorF−nμF
iμentifi−∕ilityTTF2016RF 1

174 zo∕ustFtx’Festim−torFsynthesisFusingFintegr−lFqu−μr−ti∞F∞onstr−intsTF2016RF 4

173 }woS{tepF{ystemFqμentifi∞−tionF−nμF}r−je∞toryF}r−∞kingFkontrolFofF−F{m−llFnixeμS“ingF‘i’TF2016RF
_YRFWV[SWYW 9

172 o−inSs∞heμulingFmultiv−ri−∕leFtx’F∞ontrolFofF−nFirrig−tionF∞−n−lFsystemTF2016RF]YRFX^ZSX_V 12

171 py∕riμF{wit∞heμFo−inS{∞heμulingFkontrolFforFuissileFiutopilotFlesignTF2016RFYaRFXY[XSXY]Y 21

170 tx’Feigenstru∞tureF−ssignmentF−ppro−∞hFforFj}}FmissileF−ttituμeF∞ontrolTF2016RF 1

169 tx’SqwF∞ontrollerFμesignbFinFtuqF−ppro−∞hTF2016RF 1

168 iFnewFhy∕riμFtn}F∞ontrolFmethoμFforFmissileF−utopilotFμesignTF2016RF

167 zeferen∞esTF2016RFZ[VSZ[Z

166 wnFtheFperform−n∞eFofFnonline−rFμyn−mi∞−lFsystemsFunμerFp−r−meterFpertur∕−tionTFAutomaticaRF
2016RF]YRFX][SX^Y 5.7 4

(2016-2015)

35



165 oener−lizeμFextenμeμFst−teFo∕serverS∕−seμFpâ��F∞ontrolFμesignFforF−FmissileFlongituμin−lF−utopilotTF
2016RFXYVRFXW]XSXW^_ 2

164
iFo−inS{∞heμulingFkontrolFippro−∞hFforF}−k−giâ��{ugenoFnuzzyF{ystemsFj−seμFonFtine−rF
x−r−meterS’−ryingFkontrolF}heoryTFJournaliofiDynamiciSystemswiMeasurementiandiControlwi
TransactionsiofitheiASMERF2016RFWY_RF

1.6 7

163 wutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFline−rFfr−∞tion−lFtr−nsform−tionFsystemsFsu∕je∞tFtoF−∞tu−torFs−tur−tionTF
2016RFZ^RFY]Z]SY][[ 3

162 tx’FuoμelFlevelopmentFforF−Fnlexi∕leF“ingFiir∞r−ftTF2017RF 2

161 tx’FuoμelingFofF−Fnlexi∕leF“ingFiir∞r−ftF‘singFuoμ−lFilignmentF−nμFiμ−ptiveForiμμingFuethoμsTF
AerospaceiScienceiandiTechnologyRF2017RF]]RFaXSWVX 4.9 25

160 ’i∕r−tionFisol−tionFforFp−r−meterSv−ryingFrotorFsystemsFusingFpiezoele∞tri∞F−∞tu−torsF−nμF
g−inSs∞heμuleμF∞ontrolTF2017RFX_RFXX_]SXXa^ 11

159 o−inSs∞heμulingF∞ontrolFofF}S{FfuzzyFsystemsFwithF−∞tu−torFs−tur−tionTF2017RFYXRFX[^aSX[_a 8

158 vewFtuqF∕−seμFg−inSs∞heμulingF∞ontrolFforFre∞overingF∞ont−∞tSfreeFoper−tionFofF−Fm−gneti∞−llyF
levit−teμFrotorTF2017RFa]RFWVZSWXZ 12

157 oener−lizeμFro∕ustFg−inSs∞heμuleμFxqlF∞ontrollerFμesignFforF−ffineFtx’FsystemsFwithFpolytopi∞F
un∞ert−intyTFSystemsiandiControliLettersRF2017RFWV[RF]SWY 2.4 22

156 te−μerSfollowingF∞onsensusFofFp−r−meterSμepenμentFnetworksFvi−Fμistri∕uteμFg−inSs∞heμulingF
∞ontrolTF2017RFZ_RFXVWYSXVXX 6

155 kooper−tiveFpâ��FoutputFregul−tionFofFheterogeneousFp−r−meterSμepenμentFmultiS−gentFsystemsTF
JournaliofitheiFrankliniInstituteRF2017RFY[ZRF^_Z]S^_^V 4 4

154 {emiStn}Fg−inSs∞heμulingFoutputFregul−tionFofFp−r−meterSμepenμentFtn}FsystemsTF2017RF

153 listri∕uteμF∞ontrolFofFnonst−tion−ryFtx’FsystemsFoverF−r∕itr−ryFgr−phsTFSystemsiandiControliLetters
RF2017RFWV_RFXYSYX 2.4 2

152 uissileF−utopilotFμesignF∕−seμFonFro∕ustFtx’F∞ontrolTF2017RFX_RF[Y] 3

151 zo∕ustFμis∞reteStimeFg−inSs∞heμuleμFgu−r−nteeμF∞ostFx{lF∞ontrollerFμesignTF2017RF 1

150 nixeμSstru∞tureFtx’SqwF∞ontrollersbFinFimpli∞itFrepresent−tionF∕−seμF−ppro−∞hTFAutomaticaRF2017RF
_YRFX_XSX_a 5.7 6

149 {wit∞hingF{t−teSneeμ∕−∞kFtx’F∞ontrolFwithFun∞ert−inFs∞heμulingFp−r−metersTF2017RF 4

148 x−thSfollowingF∞ontrolFofFsm−llFfixeμSwingFunm−nneμF−ir∞r−ftFsystemsFwithFpâ��FtypeFperform−n∞eTF
2017RF]^RF^]SaW 14

Citation Report

36



147 zo∕ustFkontrolFlesignFforFi∞tiveFlriverFissist−n∞eF{ystemsTFAdvancesiiniIndustrialiControlRF2017RF 0.3 7

146 TF2017RFX[RFWW[[SWW]^ 38

145 inF−ltern−tiveF−ppro−∞hFtoF−ntiSwinμupFinF−nti∞ip−tionFofF−∞tu−torFs−tur−tionTFInternationaliJournali
ofiRobustiandiNonlineariControlRF2017RFX^RFa]YSa_V 3.6 3

144 iFmethoμFtoF∞onstru∞tFreμu∞eμSorμerFp−r−meterSv−ryingFmoμelsTFInternationaliJournaliofiRobusti
andiNonlineariControlRF2017RFX^RF[_XS[a^ 3.6 18

143 ue∞h−ni∞−lFsensorlessFtx’FtorqueFrippleF∞ontrolFofFhy∕riμFele∞tri∞Fvehi∞leTFIETiControliTheoryiandi
ApplicationsRF2017RFWWRFX^]WSX^^W 2.5 1

142 {t−∕ilityF−n−lysisFofFtx’FsystemsFwithFpie∞ewiseFμifferenti−∕leFp−r−metersTFIFACxPapersOnLineRF
2017RF[VRF^[[ZS^[[a 0.7 7

141 yu−μr−ti∞Fst−∕iliz−tionF−nμFtXFg−inF−n−lysisFofFswit∞heμF−ffineFsystemsTF2017RF

140 kontrollerFμesignFpointFsele∞tionFforFline−rizeμFg−inFs∞heμulingTF2017RF 1

139 zo∕ustFtx’F∞ontrolF−pplieμFtoF−Fperson−lFpenμulumFvehi∞leTF2017RF 1

138 mffe∞tivenessFofFhigherForμerF∞ontrollersFforFun∞ert−inFsystemsTF2017RF

137 lesignFofFsto∞h−sti∞F∞ollo∞−tionF∕−seμFline−rFp−r−meterFv−ryingFqu−μr−ti∞Fregul−torTF2017RF

136 koni∞S{e∞torSj−seμFin−lysisF−nμFkontrolF{ynthesisFforFtine−rFx−r−meterF’−ryingF{ystemsTF2018RFXRFXXZSXXa 4

135 {t−∕ilityFin−lysisF−nμF{t−teSneeμ∕−∞kFkontrolFofFtx’F{ystemsF“ithFxie∞ewiseFkonst−ntFx−r−metersF
{u∕je∞tFtoF{pont−neousFxoissoni−nFrumpsTF2018RFXRFXYVSXY[ 8

134 ’ehi∞leFy−wFst−∕ilityF∞ontrolFvi−Fpâ��Fg−inFs∞heμulingTF2018RFWV]RF]XS^[ 33

133 ilmostFoutputFregul−tionFofFtn}FsystemsFvi−Fg−inSs∞heμulingF∞ontrolTFInternationaliJournaliofi
ControlRF2018RFaWRFWW]WSWW^V 1.5 3

132 j−∞kgrounμFonFo−inS{∞heμulingTF2018RFaS[V 3

131 tine−rFp−r−meterSv−ryingFmoμelFtoFμesignF∞ontrolFl−wsFforF−nF−rtifi∞i−lFp−n∞re−sTF2018RFZVRFXVZSXWY 30

130 listri∕uteμF∞ontrolFofFtx’FsystemsFoverF−r∕itr−ryFgr−phsFwithF∞ommuni∞−tionFl−ten∞yTFInternationali
JournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2018RFX_RFWX_WSWYVX 3.6 3

(2018-2017)

37



129 konvexFtx’FsynthesisFofFestim−torsF−nμFfeeμforw−rμsFusingFμu−lityF−nμFintegr−lFqu−μr−ti∞F
∞onstr−intsTFInternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2018RFX_RFa[YSa^[ 3.6 4

128 wutputSneeμ∕−∞kFo−inS{∞heμulingF{ynthesisFforF−Fkl−ssFofF{wit∞heμF{ystemsFvi−Flyn−mi∞FzesettingF
JlJS{∞−lingsTF2018RF 1

127 klusterF{p−∞eFtx’FkontrolFofFzo∕otFnorm−tionsTF2018RF

126 zo∕ustFo−inSs∞heμuleμFkontrollerFlesignFwithF−Fpier−r∞hi∞−lF{tru∞tureTFIFACxPapersOnLineRF2018RF
[WRFXX_SXYY 0.7 3

125 tx’FkontrolFofF−Foyros∞opeFwithFqnverteμFxenμulumFitt−∞hmentTFIFACxPapersOnLineRF2018RF[WRFZaS[Z 0.7 3

124 TF2018RF 3

123 yu−μr−ti∞F{t−∕iliz−tionFofF‘n∞ert−inF{wit∞heμFiffineF{ystemsbFinFw∕serverSj−seμFippro−∞hTF2018RF 0

122 yu−μr−ti∞Fst−∕ilityF−n−lysisF−nμFro∕ustFμistri∕uteμF∞ontrollersFμesignFforFun∞ert−inFsp−ti−llyF
inter∞onne∞teμFsystemsTFJournaliofitheiFrankliniInstituteRF2018RFY[[RF^aXZS^a]W 4 14

121 pSqnfinityFkontrolTF2018RFWSWZ

120 }ensorFproμu∞tFtypeFpolytopi∞Ftx’FmoμelingFofF−eroel−sti∞F−ir∞r−ftTF2018RF 6

119 oriμμeμS∕−seμFtx’F∞ontrolFofF−FklipperFti∕ertyFwinμFtur∕ineTF2018RFXWRFWWV]SWWXV 2

118 yu−μr−ti∞F{t−∕iliz−tionFofF{wit∞heμF‘n∞ert−inFtine−rF{ystemsTF2018RF 0

117 {t−∕ilityF−n−lysisF−nμFoutputSfeeμ∕−∞kFsynthesisFofFhy∕riμFsystemsF−ffe∞teμF∕yFpie∞ewiseF∞onst−ntF
p−r−metersFvi−Fμyn−mi∞FresettingFs∞−lingsTFNonlineariAnalysis:iHybridiSystemsRF2019RFYZRFW^aSXV_ 4.5 1

116 {t−∕ilityF−nμF{t−∕iliz−tionFforFxolytopi∞Ftx’F{ystemsFwithFx−r−meterS’−ryingF}imeFlel−ysTF2019RF
XVWaRFWSWX 1

115 iFzeviewFofFkonvexFippro−∞hesFforFkontrolRFw∕serv−tionF−nμF{−fetyFofFtine−rFx−r−meterF’−ryingF
−nμF}−k−giS{ugenoF{ystemsTF2019RF^RF_WZ 23

114 yu−μr−ti∞Fst−∕iliz−tionFofFswit∞heμFun∞ert−inFline−rFsystemsbF−F∞onvexF∞om∕in−tionF−ppro−∞hTF2019RF
]RFWWW]SWWX] 51

113 UF∞ontrollerFμesignFforF−nF−∞tiveF−ntiSrollF∕−rFsystemFofFhe−vyFvehi∞lesFusingFp−r−meterFμepenμentF
weightingFfun∞tionsTF2019RF[RFeVW_X^ 8

112 voti∞eFofFzemov−lbFoxukFXVWaFkonferen∞eFxro∞eeμingsTF2019RF

Citation Report

38



111 TF2019RF 1

110 o−inF{∞heμuleμFkontrolFofFjounμeμFuultiline−rFlis∞reteF}imeF{ystemsFwithF‘n∞ert−ntiesbFinF
qter−tiveFtuqFippro−∞hTF2019RF 4

109 iF{∞−lingsFippro−∞hFtoFpXSo−inS{∞heμulingF{ynthesisFwithoutFmlimin−tionTFIFACxPapersOnLineRF2019
RF[XRF[VS[^ 0.7 1

108 }ow−rμsFl−t−SlrivenFtx’FkontrollerF{ynthesisFj−seμFonFnrequen∞yFzesponseFnun∞tionsTF2019RF 3

107 oriμS∕−seμFtx’FuoμelingFofFieroel−sti∞Fiir∞r−ftFwithFx−r−metrizeμFkontrolF{urf−∞eFlesignTF2019RF 2

106 xu{oS∕−seμF“inμF}ur∕ineF}orqueFp−rmoni∞Fzeμu∞tionF}hroughFtx’FkontrolFofFmsnSj−seμF
listur∕−n∞eFmstim−tionTFIFACxPapersOnLineRF2019RF[XRFWa]SXVW 0.7 3

105 iF∞omp−r−tiveFstuμyFofFgustFlo−μF−llevi−tionFofF‘i’F∕−seμFonFtx’F−nμFuxkF∞ontrollerTF2019RF 1

104 inFtmiâ��j−seμFpeuristi∞FilgorithmFforF’ertexFzeμu∞tionFinFtx’F{ystemsTFInternationaliJournaliofi
AppliediMathematicsiandiComputeriScienceRF2019RFXaRF^X[S^Y^ 1.7 2

103 tine−rFx−r−meterS’−ryingFkontrolFofFvonline−rF{ystemsF∕−seμFonFqn∞rement−lF{t−∕ilityTF
IFACxPapersOnLineRF2019RF[XRFY_SZY 0.7 2

102 tx’FkontrolFlesignFforFiutonomousF‘nμerw−terF’ehi∞lesF‘singFzo∕ustnessFin−lysisF}oolsTF
IFACxPapersOnLineRF2019RF[XRFXY]SXZW 0.7 2

101 xerform−n∞eSorienteμFqu−siStx’FmoμelingFofFnonline−rFsystemsTFInternationaliJournaliofiRobusti
andiNonlineariControlRF2019RFXaRFWXYVSWXZ_ 3.6 14

100 vovelFline−rFp−r−meterâ��v−ryingFmoμelingF−nμFflutterFsuppressionF∞ontrolFofF−Fsm−rtF−irfoilTF2019RF
XYYRF]VaS]XZ

99
{t−∕ilityF−nμFtWFˆ�Fâ��WStoStWFˆ�Fâ��WFperform−n∞eF−n−lysisFofFun∞ert−inFimpulsiveFline−rFpositiveFsystemsF
withF−ppli∞−tionsFtoFtheFinterv−lFo∕serv−tionFofFimpulsiveF−nμFswit∞heμFsystemsFwithF∞onst−ntF
μel−ysTFInternationaliJournaliofiControlRF2020RFaYRFX]YZSX][X

1.5 3

98 lyn−mi∞FJt_{text{X}}JFwutputFneeμ∕−∞kF{t−∕iliz−tionFofFtx’F{ystemsF“ithFxie∞ewiseFkonst−ntF
x−r−metersF{u∕je∞tFtoF{pont−neousFxoissoni−nFrumpsTF2020RFZRFZV_SZWY 5

97 von∞ooper−tiveF−nμFkooper−tiveF{tr−tegyFlesignsFforFvonline−rF{to∞h−sti∞FrumpFliffusionF
{ystemsF“ithFmxtern−lFlistur∕−n∞ebF}â��{FnuzzyFippro−∞hTF2020RFX_RFXZY^SXZ[W 7

96 {t−ti∞FoutputFfeeμ∕−∞kFpro∕lemFforFtips∞hitzFnonline−rFsystemsTFJournaliofitheiFrankliniInstituteRF
2020RFY[^RFWZ[^SWZ^X 4 4

95 yu−μr−ti∞Fst−∕ilis−tionFofFswit∞heμF−ffineFsystemsTF2020RF^RFWSXY 5

94 olo∕−lFyu−μr−ti∞F{t−∕iliz−tionFinFxro∕−∕ilityFforF{wit∞heμFtine−rF{to∞h−sti∞F{ystemsTF2020RF_RFWVY]WVSWVY]W_ 3

(2020-2019)

39



93 wutputSlepenμentF{wit∞hingFt−wsFforFyu−μr−ti∞F{t−∕iliz−tionFofF{wit∞heμFtine−rF{to∞h−sti∞F
{ystemsTF2020RF 0

92 lesignFofFline−rFp−r−meterFv−ryingFqu−μr−ti∞Fregul−torFinFpolynomi−lF∞h−osFfr−meworkTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2020RFYVRF]]]WS]]_X 3.6 2

91 wnFo−inS{∞heμuleμF{t−teSneeμ∕−∞kFkontrollerF{ynthesisF“ithFyu−μr−ti∞F{t−∕ilityFkonμitionTF2020RF
ZRF]]XS]]^

90 iμv−n∞esFinF–oul−Ssu∞er−Fp−r−metriz−tionbFiFzeviewTF2020RFZaRF_WSaZ 8

89 qntegroSμifferenti−lFequ−tionsFofF−r∕itr−ryForμersFinvolvingF∞onvergentFseriesTF2020RFXYRFaY[Sa[Y 2

88 oriμSj−seμF−nμFxolytopi∞Ftine−rFx−r−meterS’−ryingFuoμelingFofFieroel−sti∞Fiir∞r−ftFwithF
x−r−metri∞FkontrolF{urf−∞eFlesignTF2020RF[RFZ^ 1

87 qμentifyingFxositionSlepenμentFue∞h−ni∞−lF{ystemsbFiFuoμ−lFippro−∞hFipplieμFtoF−Fnlexi∕leF“−ferF
{t−geTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2021RFXaRFWaZSXV] 4.8 5

86
lyn−mi∞FoutputFfeeμ∕−∞kF∞ontrolFofFμel−yeμFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsFwithFpie∞ewiseF
∞onst−ntFp−r−metersbFiF∞lo∞kSμepenμentFtâ��sF−ppro−∞hTFInternationaliJournaliofiRobustiandi
NonlineariControlRF2021RFYWRFWWZ[SWW]^

3.6

85 mventStriggereμFμyn−mi∞F−ntiSwinμupF−ugment−tionFforFs−tur−teμFsystemsTF2021RF[XRFWa]SXW] 1

84 mn∞y∞lopeμi−FofF{ystemsF−nμFkontrolTF2021RFXZVYSXZVa

83 inFt}’Fippro−∞hFtoFqμentifyingFvonline−rF{ystemsSwithFippli∞−tionFtoF−nFzzzSzo∕otTF
IFACxPapersOnLineRF2021RF[ZRFZZ[SZ[V 0.7

82 iFzo∕ustFkontrollerFlesignFforF−F}−illessF‘nm−nneμFiirF’ehi∞leFwithFmffe∞tiveFkontrolFillo∞−tionTF
2021RF 0

81 mn∞y∞lopeμi−FofF{ystemsF−nμFkontrolTF2021RFWW[XSWW[_

80 u−them−ti∞−lF∕−∞kgrounμF−nμFex−mplesTF2021RFWSZ^

79 uethoμsFforF−μ−ptiveF∞ontrolFofFo∕je∞tsFwithFv−ri−∕leFp−r−metersTF2021RFX]ZRFVWVZa

78 tx’Utn}FkontrolFlesignFmquippeμFwithF−Fkomm−nμFoovernorFforFlifferentF{teeringF{∞en−riosTF
IFACxPapersOnLineRF2021RF[ZRFWZXSWZ^ 0.7 1

77 kontrolFsynthesisFofFre−∞tionâ��μiffusionFsystemsFwithFv−ryingFp−r−metersF−nμFv−ryingFμel−ysTFWSW[

76 zevisitingF−nμFgener−lizingFtheFμu−lFiter−tionFforFst−ti∞F−nμFro∕ustFoutputSfeeμ∕−∞kFsynthesisTF
InternationaliJournaliofiRobustiandiNonlineariControlRF2021RFYWRF[ZX^S[Z[a 3.6 1

Citation Report

40



75 zo∕ustF∞ontrolFμesignFforFtheFntm”wxFμemonstr−torF−ir∞r−ftFvi−FtensorFproμu∞tFmoμelsTFAsiani
JournaliofiControlRF2021RFXYRFWXaVSWYVV 1.7 1

74 iμ−ptiveF∞ontrolFforFline−rFp−r−meterSv−ryingFsystemsFwithF−ppli∞−tionFtoF−F’}wtF−ir∞r−ftTF
AerospaceiScienceiandiTechnologyRF2021RFWWXRFWV]]XW 4.9 5

73
{t−∕ilityF−n−lysisF−nμFst−∕iliz−tionFofFtx’FsystemsFwithFjumpsF−nμFNpie∞ewiseOFμifferenti−∕leF
p−r−metersFusingF∞ontinuousF−nμFs−mpleμSμ−t−F∞ontrollersTFNonlineariAnalysis:iHybridiSystemsRF
2021RFZWRFWVWVZV

4.5 2

72 }heF∕−l−n∞eμFmoμeFμe∞ompositionF−lgorithmFforFμ−t−SμrivenFtx’FlowSorμerFmoμelsFofF
−eroservoel−sti∞FsystemsTFAerospaceiScienceiandiTechnologyRF2021RFWW[RFWV]_XW 4.9 1

71 tuqS∕−seμFline−rFp−r−meterFv−ryingFxqlF∞ontrolFμesignF−nμFitsF−ppli∞−tionFtoF−nF−ir∞r−ftF∞ontrolF
systemTFAerospaceiSystemsRFW 0.4

70 tx’F∞ontrolF−nμF−n−lysisFunμerFun∞ert−inFiniti−lF∞onμitionsTFAutomaticaRF2021RFWYXRFWVa_WV 5.7 0

69 zo∕ustFo−inS{∞heμuleμFmstim−tionFwithFlyn−mi∞FlS{∞−lingsTFIEEEiTransactionsioniAutomaticiControlRF
2021RFWSW 5.9

68 iF{t−teF{p−∞eFippro−∞hFtoFkontrolFofFqnter∞onne∞teμF{ystemsTFTheiIMAiVolumesiiniMathematicsi
andiItsiApplicationsRF2003RFW[^SW_X 0.5 8

67 uixeμFpXUpâ��FkontrolTF1995RFW^YSXW] 45

66 inFwverviewFofFtx’F{ystemsTF2012RFYSX] 91

65 lel−ySlepenμentFwutputFneeμ∕−∞kFkontrolFofF}imeSlel−yFtx’F{ystemsTF2012RFX^aSXaa 4

64 tine−rFx−r−meterS’−ryingFkontrolFforFtheF”S[YFi∞tiveFieroel−sti∞F“ingTF2012RFZ_YS[WX 6

63 mxpli∞itFkontrollerFx−r−metriz−tionsFforFtine−rFx−r−meterS’−ryingFiffineF{ystemsF‘singFtine−rF
u−trixFqnequ−litiesTF2012RFaWSWVZ 2

62 o−inS{∞heμuleμFwutputSneeμ∕−∞kFkontrollersFwithFoooμFqmplement−∕ilityF−nμFzo∕ustnessTF2012RFW_WSXW[ 6

61 uoμelingF−nμFkontrolFofFinestheti∞Fxh−rm−∞oμyn−mi∞sTF2007RFX]YSX_a 5

60 zo∕ustFo−inF{∞heμulingFforF{m−rtS{tru∞turesFinFx−r−llelFzo∕otsTFSpringeriTractsiiniAdvancedi
RoboticsRF2010RFW[aSW^Z 0.5 6

59 oener−tionFofFtx’FuoμelsF−nμFtnzsFforF−Fvonline−rFiir∞r−ftFuoμelTFLectureiNotesiiniControliandi
InformationiSciencesRF2012RFYaS[^ 0.5 1

58 tine−rFx−r−meterS’−ryingFkontrolF{tr−tegiesFforFierosp−∞eFippli∞−tionsTFLectureiNotesiiniControli
andiInformationiSciencesRF2013RFYZ^SY^Y 0.5 2

(2013-2021)

41



57 lesignFofFvormFj−seμFn−ultFlete∞tionF−nμFqsol−tionFtx’FniltersTFLectureiNotesiiniControliandi
InformationiSciencesRF2013RFWX[SW_V 0.5 2

56 qntroμu∞tionFtoFtx’F{ystemsTFAdvancesiiniDelaysiandiDynamicsRF2015RFYSY] 0.3 8

55 kontrolFofFr−teF∞onstr−ineμFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTF 4

54 illFsolutionsFtoFtheFUsplFps∞rUUsu∕FUsplFinfinUUF∞ontrolFsynthesisFpro∕lemFwithFunst−∕leFweightsTF 3

53 wutputFneeμ∕−∞kFtine−rFx−r−meterF’−ryingFNtx’OFtXSg−inFkontrolTFJournaliofiDynamiciSystemswi
MeasurementiandiControlwiTransactionsiofitheiASMERF2003RFWX[RFZ_[SZ_a 1.6 4

52 inFpNinfinityOFloopSsh−pingFμesignFforFtheF’iikFp−rrierTF2000RFYZ_SY^Y 1

51 tine−rFp−r−meterSv−ryingFmoμelingF−nμF∞ontrolFofFstru∞tur−lFμyn−mi∞sFwithF−erothermoel−sti∞F
effe∞tsTF1999RF 3

50 pSqnfinityFkontrollerFwithFtuqFzegionF{∞hemesFforF−Ft−∕S{∞−leFzot−ryFxenμulumFkr−neF{ystemTF
InternationaliJournaliofiSystemsiSignaliControliandiEngineeringiApplicationRF2012RF[RFWZSXV 0 2

49 pSqnfinityFkontrollerFj−seμFonFtuqFzegionFforFnlexi∕leFzo∕otFu−nipul−torTFResearchiJournaliofi
AppliediSciencesRF2012RF^RFX^[SX_W 1 1

48
o−inS{∞heμuleμF{t−teSneeμ∕−∞kFkontrollersF‘singFqnex−∞tlyFue−sureμF{∞heμulingFx−r−metersbF
{t−∕ilizingF−nμFpLinfincFkontrolFxro∕lemsTFSICEiJournaliofiControliMeasurementiandiSystemi
IntegrationRF2010RFYRFX_[SXaW

0.3 5

47 ieroel−sti∞FkontrolTFSolidiMechanicsiandiItsiApplicationsRF2022RF[Y[S[aV 0.4

46 {t−teF{p−∞eF{ystemF}heoryTFTextsiiniAppliediMathematicsRF2000RF[aSWVV 2.1

45 nurtherF}opi∞sbF{ynthesisTFTextsiiniAppliediMathematicsRF2000RFYYaSY^V 2.1

44 pFâ��F{ynthesisTFTextsiiniAppliediMathematicsRF2000RFXW^SXY[ 2.1

43 ittituμeFkontrolFofF{p−∞e∞r−ftFwithFuo∕ileFintenn−F∕yF−Fo−inS{∞heμuleμFpTqvnTFkontrollerTTF
TransactionsiofitheiJapaniSocietyiforiAeronauticaliandiSpaceiSciencesRF2000RFZYRFW]SXX 0.8 2

42 iF{tuμyFonFzuμμerSzollF{t−∕iliz−tionF{ystemFlesignFforF{hipFwithF’−ryingF{hipF{peeμTFJournaliofi
ControliAutomationiandiSystemsiEngineeringRF2002RF_RFY]YSY^X

41 uoμelFxreμi∞tiveFkontrolFwfFvonline−rFzotor∞r−ftFlyn−mi∞sF“ithFippli∞−tionF}oF}heF”vSFW[F}iltF
zotorTF2004RF

40 komplexF{t−∕ilityFz−μiusFforFiutom−ti∞FlesignFofFo−inS{∞heμuleμFkontrolFx−rtFqbF}heoreti∞−lF
levelopmTFStudiesiiniComputationaliIntelligenceRF2007RFXZWSXZa 0.8

Citation Report

42



39 wnF‘seFofFniltereμFx−r−metersFinFo−inS{∞heμuleμFkontrolTFTransactionsiofitheiSocietyiofiInstrumenti
andiControliEngineersRF2009RFZ[RFZ]aSZ^[ 0.1

38 x−r−metri∞F{t−∕ilityTFCommunicationsiandiControliEngineeringRF2010RFWZYSW]Z 0.6

37 lesignFuethoμsTFTheiElectricaliEngineeringiHandbookRF2010RFWaSWSWaSY[ 1

36 iFx−r−meterSlepenμentFty−punovFippro−∞hFforFtheFkontrolFofFvonst−tion−ryFtx’F{ystemsTF2012RFWV[SWX]

35 tx’FuoμelingFofFtheFuissileFittituμeFkontrolF{ystemFj−seμFonF{m−llFlevi−tionFmqu−tionTFLecturei
NotesiiniElectricaliEngineeringRF2012RFW_Y^SW_ZZ 0.2 2

34
lesignFofFlis∞reteStimeFo−inSs∞heμuleμFwutputFneeμ∕−∞kFkontrollersFmxploitingFqnex−∞tF{∞heμulingF
x−r−metersF−nμFnlightFkontrollerFlesignFmx−mpleTFTransactionsiofitheiSocietyiofiInstrumentiandi
ControliEngineersRF2014RF[VRF^]YS^^Z

0.1

33 }ow−rμsF−F{ystemF}heoryFforFuoμelF{etbFkh−inS{∞−tteringFippro−∞hTF1999RFWY[SW[]

32 qntroμu∞tionFtoFtx’F}imeSlel−yF{ystemsTFAdvancesiiniDelaysiandiDynamicsRF2015RFXZ[SX]Z 0.3

31 {t−∕ilityFofFtx’F{ystemsTFAdvancesiiniDelaysiandiDynamicsRF2015RFY^SaX 0.3

30 ieroel−sti∞FkontrolTFSolidiMechanicsiandiItsiApplicationsRF2015RF[YWS[_Z 0.4 0

29 kontrolFofFtx’F{ystemsTFAdvancesiiniDelaysiandiDynamicsRF2015RFaYSWWa 0.3 1

28 zeμu∞eμSwrμerFuoμelingTFAdvancesiiniIndustrialiControlRF2015RFWV[SWX^ 0.3

27 yu−μr−ti∞Fxerform−n∞eFin−lysisFofF{wit∞heμFiffineF}imeâ��’−ryingF{ystemsTFInternationaliJournaliofi
AppliediMathematicsiandiComputeriScienceRF2018RFX_RFZXaSZZV 1.7 2

26 zo∕ustFtn}Stx’Fpâ��FkontrolFofF−nF‘nμer−∞tu−teμFqnverteμFxenμulumFonF−Fk−rtFwithFwptim−lF
“eightingFnun∞tionsF{ele∞tionF∕yFoiF−nμFm{TFActaiMechanicaiEtiAutomaticaRF2020RFWZRFW_]SWa^ 0.7 1

25 yu−siStx’FxqF∞ontrolFofF}zu{Fsu∕je∞tFtoF−∞tu−torFs−tur−tionTFIETiControliTheoryiandiApplicationsRF
2020RFWZRFYW[^SYW]^ 2.5 0

24 zo∕ustFlistri∕uteμFniltersFlesignFforFlis∞reteS}imeF{p−ti−llyFqnter∞onne∞teμF{ystemsFwithFtn}F
‘n∞ert−intiesTFJournaliofiCircuitswiSystemsiandiComputersRF2021RFYVRFXW[VW[a 0.9 1

23 tiftingFtoFx−ssivityFforFpXSo−inS{∞heμulingF{ynthesisFwithFnullFjlo∞kF{∞−lingsTFIFACxPapersOnLineRF
2020RF[YRF^XaXS^Xa_ 0.7

22 x−r−meterF’−ryingFippro−∞hFnorFiFkom∕ineμFNsinem−ti∞FQFlyn−mi∞OFuoμelFwfFiutonomousF
’ehi∞lesTFIFACxPapersOnLineRF2020RF[YRFW[V^WSW[V^] 0.7 1

(2020-2009)

43



21 x−r−meterSμepenμentFpF∞ontrolFforFumu{Fgyros∞opesbFsynthesisF−nμF−n−lysisTFIFACxPapersOnLineRF
2020RF[YRF^YYWS^YY^ 0.7 1

20 oriμF−nμFxolytopi∞Ftx’FuoμelingFofFieroel−sti∞Fiir∞r−ftFforFkoSμesignTFIFACxPapersOnLineRF2020RF[YRF[^X[S[^YV0.7 1

19 o−inSs∞heμulingFforFsystemsFwithFrepe−teμFs∞−l−rFnonline−ritiesTF

18 uixeμSsensitivityFtXF∞ontrollerFsynthesisFforFμis∞reteStimeFtx’UtnzFsystemsTFJournaliofitheiFranklini
InstituteRF2021RFY[aRFWV]XSWV]X 4 1

17 ieroμyn−mi∞F−nμFtx’FuoμelingFofF−Flistri∕uteμFxropulsionFuorphingF“ingFiir∞r−ftTF2020RF 1

16 inμrewFsTFx−∞k−rμFNrulyF^RFWa]VFSF{eptem∕erFYVRFXVWaOF[w∕itu−ry×TFIEEEiControliSystemsRF2021RFZWRFWXWSWX]2.9

15 tx’Fpâ��FkontrolFwithF−nFiugmenteμFvonline−rFw∕serverFforF{−wyerFuotorsTFMathematicsRF2022RFWVRFW_ 2.3 0

14 qmproveμFpXF−nμFtXF∞ontrolFμesignsFforFμis∞reteStimeFtx’UtnzFsystemsTFInternationaliJournaliofi
ControlRFWSWW 1.5

13 qmproveμFmm∕eμμingFofFvonline−rF{ystemsFinFtine−rFx−r−meterS’−ryingFuoμelsF“ithFxolynomi−lF
lepenμen∞eTFIEEEiTransactionsioniControliSystemsiTechnologyRF2022RFWSWY 4.8 0

12 lyn−mi∞−lFmoμelsFinFneuros∞ien∞eFfromF−F∞loseμSloopF∞ontrolFperspe∞tiveTFIEEEiReviewsiini
BiomedicaliEngineeringRF2022RFWSW] 6.4

11 {liμingFmoμeFo∕serversFforFro∕ustFf−ultFestim−tionFinFline−rFp−r−meterFv−ryingFsystemsTF 0

10 }ow−rμFswit∞hingUinterpol−tingFtx’F∞ontrolbFiFreviewTF2022RF 0

9 iμ−ptiveFflightF∞ontrolFsystemFforFflightFs−fetyFimprovementFinFreentryF−nμFotherFhighSvelo∞ityF
vehi∞lesTF2022RF 0

8 jounμingFtheF}r−je∞toriesFofFkontinuousS}imeFtx’F{ystemsFwithFx−r−metersFknownFinFze−lF}imeTF
2022RF[[RF]^S^X 0

7 nromFqmpr−∞ti∞−lFtx’FkontrollersFtoFxr−∞ti∞−lF−nμFâ��qmplement−∕leâ��Ftx’FkontrollersbF’erifi∞−tionF
withFzese−r∞hFiirpl−neTF2022RF[[RF^YS_Z 0

6 l−t−SlrivenFo−inF{∞heμulingFkontrolFofFtine−rFx−r−meterS’−ryingF{ystemsF‘singFyu−μr−ti∞Fu−trixF
qnequ−litiesTF2023RF^RF_Y[S_ZV 0

5 {moothF{wit∞hingFofFuultiStx’FkontrolF{ystemsFj−seμFonF–oul−Ssu∞er−Fx−r−meteriz−tionTF2022RF
[[RFWaSXZ 0

4 uem∕ershipFnun∞tionFqnμepenμentFolo∕−lF{t−∕ilityFkonμitionFforF}−k−giS{ugenoFnuzzyF{ystemsTF
2022RF 0

Citation Report

44



3 oeometri∞F−ppro−∞hFtoFro∕ustFst−∕ilityF−n−lysisFofFtine−rFx−r−meterS’−ryingFsystemsbF
komput−tion−lFtr−μeSoffsF∕etweenFtheFex−∞tF−nμFtheFsimplexF∞onvexFhullsTF2023RFZ[WRFWX_VW^ 0

2 tx’Siz”Frepresent−tionsFofFtx’Fst−teSsp−∞eFmoμelsFwithF−ffineFμepenμen∞eTF2023RFW^YRFWV[Z[a 0

1 uissileFiutopilotFlesignFvi−F{tru∞tureμFzo∕ustFtine−rFx−r−meterS’−ryingF{ynthesisTFWS_ 0

Citation Report

45


