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摘要!传统的速度环控制在永磁同步电机负载突变时&会引起转速波动较大从而影响电机运行的稳定性&为了抑制转速波

动&并实现电机转速的快速响应&采用了一种基于扩展滑模扰动观测器的改进型趋近率控制方法$新算法通过引入含有外部扰动

的电机运动方程&并将扰动进行扩展分析&建立了扰动观测器的数学模型&增加扰动观测的准确性$为了减少滑模控制器的抖

振&提高响应速度&提出了一种改进型的滑模趋近率&新控制器采用增益自适应*幂次自适应的方法&实现动态调节控制增益的

目的$将新算法分别与基于传统指数趋近律的无模型算法和
;1

控制策略进行仿真对比&仿真结果验证了所提控制策略在提高系

统响应速度以及抗干扰能力方面的优异性能%

关键词!永磁同步电机$扩展滑模扰动观测器$改进自适应趋近率$抗干扰能力$无模型控制
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永磁同步电机 !
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"因具有高效率*高功率密度*高可靠性等特

点&广泛应用于电动汽车*工业自动化*家用电器*航空

航天等领域&随着永磁同步电机应用领域的不断扩大&对

于其转速的响应速度*抗干扰性能的要求也不断提高&传

统的
;1

控制因为处理非线性困难*抗干扰能力较差等缺

陷'

'

(

&不能满足对电机动*静态性能要求较高的场合%随

着控制理论的不断发展&针对永磁同步电机的高精度控制&

涌现出了很多有效的控制理论&诸如模型预测'

"$

(

*模型参

考自适应'

&)

(

&这些算法自提出以来便受到了广泛的关注&

但是这些算法的控制性能取决于控制对象精确模型的获取%

永磁同步电机作为一个强非线性*强耦合的控制系统&其

精确的数学模型较难获得&并且电机实际运行过程中&电

机模型中的参数并非保持不变的'

.

(

&故而以上算法具有一

定的局限&需要做进一步的优化和改进%

为了减少转速控制性能对电机精确模型的依赖&提高

电机的响应速度和抗干扰能力&无模型控制自
"#

世纪
)#

年

代提出以来便受到了广泛关注%在
'--$

年&侯忠生教授提

出了无模型自适应控制策略&在文献 '

-

(中&侯忠生教授
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引入伪梯度的概念进行动态数学模型的在线估计&而后法

国学者
Z<YA6HMM

借助基于超局部结构 !

KA8NGA@3GAL@UHA

"

的无模型控制方案'

'#

(

&提出了智能
;1/

的控制方式&相比

于传统的
;1

控制&所提算法可以明显提高控制系统的响应

速度和抗干扰能力%而为了进一步提高算法的响应速度和

处理非线性控制对象的能力&便有学者将滑模控制用于无模

型控制器的设计'

''

(

%滑模控制具有不依赖于精确模型*响应

速度快*抗干扰能力强等特点&但是其采用非连续的控制模

式会带来系统抖振问题&严重甚至会影响系统的稳定性%

滑模控制器的设计&文献 '

'"

(采用了递归非奇异的

终端滑模控制结构&增加响应速度的同时也可以减少滑模

的抖振现象&但是该算法实现较为复杂&并且需要设计的

参数较多%文献 '

'%

(采用一种改进的指数趋近率&引入

指数项&减少抖振的同时通过加入含有滑模面信息的可变

增益项实现整体鲁棒性的提高%文献 '

'$

(采用自适应滑

模趋近率方式并将滑模趋近率进行离散化处理&但是该方

法实现复杂&稳定性判定较为困难%对于扰动观测器的设

计&文献 '

'&

(采用的是扩张状态观测器 !

PI0

"进行外界

扰动的在线估计&但是该方法具有稳定性判断困难&且响

应速度较慢的问题&文献 '

'(

(采用扩展滑模扰动观测器

进行扰动估计&该方法需要调节的参数较少&并且系统鲁

棒性较强&响应速度较快%文献 '

')

(采用类超螺旋滑模

算法进行固定时间扰动观测器的设计&在减少抖振的同时

还可以提高响应速度&但是该估计方法的稳定性判断复杂&

需要整定参数较多%

以上述研究为基础&提出了一种新型的无模型控制算

法并应用于转速环中&以取代传统的
;1

控制%新算法一方

面采用超局部模型进行基于改进滑模自适应趋近率

!

1=̂ >

&

6L

9

N@QHUGUG

9

86QHNHG3F64

C

AGW

"控制器的设计&

自适应增益的方式减少了传统滑模控制所固有的抖振&并

且相比于传统滑模控制方法&新算法可以进一步提高响应

速度%另一方面&将电机运动方程中引入扰动项&并对扰

动进行 扩 展 分 析&建 立 了 改 进 扩 展 滑 模 扰 动 观 测 器

!
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"进行扰动的在线估计&增加扰动估计的准确性%

D

!

永磁同步电机数学模型

由于实际的永磁同步电机存在非线性特性&以及各类

损耗*外界环境等因素对电机的参数和性能也会产生影响&

使得
;ZIZ

准确的数学模型难以建立&为了简化数学模

型&在永磁同步电机数学模型正式建立之前&需要对其作

如下假设'

'.

(

)

'

"

;ZIZ

的磁场沿气隙圆周呈正弦分布%

"

"忽略电机参数的变化%

%

"忽略定子绕组的齿槽对气隙磁场的影响%

$

"假设铁心的磁导率无穷大&忽略定子铁心和转子铁

心中的磁滞损耗与涡流损耗%

对永磁同步电机磁场正弦分布的理想化假设主要是为

了简化磁场分布的描述&便于实现数学建模&而电机的参

数受外界环境的影响是会发生变化的&所以为了简化分析&

也需要假设其不发生变化&而忽略定子绕组齿槽对气隙磁

场的影响则是为了保证气隙磁场为正弦形式&铁心的磁导

率为无穷大则是为了忽略定子铁心和转子铁心中的磁滞损

耗和涡流损耗%这四个条件是永磁同步电机数学模型得以

建立的前提条件%

在上述
$

个假设同时满足的情况下&永磁同步电机在

/7̀

旋转坐标系下的数学模型可分为下列
%

组方程)
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式 !

'

"中&

0

+

*

0

?

表示定子电压在
+

*

?

轴的电压分量&同理&

;

+

*

;

?

为定子电流在
+

*

?

轴的电流分量&

7

>

为定子电阻&

4

+

*

4

?

分别为定子电感在
+

*

?

轴上的分量&

X

为微分算子&

4

8

为电角

速度&

5

!

为转子永磁体磁链&

X

-

永磁体的极对数%式 !

%

"

中
H

为
;ZIZ

的转动惯量&

4

.

为电机的机械角速度&

&

8

为

电磁转矩&

&

4

为负载转矩&

^

为阻尼系数%

在电机实际运行过程中&上述理想假设是很难时刻成

立的&使得精确的数学模型难以准确获得&在上述数学模

型基础之上&在引入各种扰动之后&电机的数学模型变为)

0

+

%

!

7

>#

(

4

+#

X

"

;

+

D

4

?

#

4

8

;

?

()

0

+

0

?

%

4

+#

4

8

;

+

(

!

7

>#

(

4

?

#

X

"

;

?

(4

8

5

!

#

()

0

.

?

!

$

"

&

8

%

%

"

X

-

'!

4

+#

D

4

?

#

"

;

+

;

?

(

5

!

#

;

?

(

()

&

8

!

&

"

H

U

4

.

U$

%

&

8

D

&

4

D

^

#

4

.

()

&

!

(

"

式中&下标形如
M

#

的表示对应物理量的标称值&而
)

0

+

*

)

0

?

*

)

&

8

*

)

&

则表示采用理想模型同实际电机运行时的偏

差量%

由 !

&

"* !

(

"可知&在考虑外界扰动的情况下&电机

的实际模型表示为'

'-

(
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4
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&
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式 !

)

"表明&在实际运行的电机系统中&获取电机准

确模型的难度较高&需要调速系统的控制性能降低对精确

控制模型的严重依赖%并且要求控制策略具有较强的抗干

扰能力和及时补偿的能力%

F

!

新型无模型滑模控制器设计

FED

!

超局部模型

对于单输入单输出非线性系统的数学模型可以使用以

下的超局部模型表示)

I

!

;

"

%

O

(-

0

!

.

"

式中&

I

表示输出量&

;

表示微分的阶数&

O

表示未知扰动&

包括匹配扰动和非匹配扰动&

0

为控制器的输出&

-

是一个常

数&为保证
-

0

与
I

!

;

"具有相同的量级%
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基于改进自适应趋近率的永磁同步电机无模型控制系统设计
#
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!!

#

将式 !

.

"用于
;ZIZ

调速系统中&构建超局部模型)

U

4
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由式 !
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"&可以得到转速环的控制率为)
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结合式 !
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基于超局部结构的无模型控制方案的结构图如图
'

所示%

图
'

!

超局部模型控制结构

由图
'

可以得到无模型控制的整体控制结构&无模型

控制模型主要由无模型控制器和无模型扰动观测器构成&

后续也是按照无模型新型自适应趋近率滑模控制器设计和

无模型扩展滑膜扰动观测器设计的顺序展开论述的%

FEF

!

无模型新型自适应趋近率滑模控制器

"<"<'

!

新型滑模趋近率

传统的指数趋近率 !
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"的

数学表达式如式 !
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式中&

>
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"可得&控制状态会在滑模面上作 +

D

,形运

动&同时为了保证趋近速度&

+

通常是一个较大的值%这使

得控制状态在趋近滑模面 !
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F

#

"时&会遇到明显的抖振现

象&除此之外&控制状态在滑模面上以较大增益反复变化

也会影响系统的稳定性%

针对传统指数趋近率趋近速度和减小抖振之间的矛盾&

便提出了新型的自适应趋近率&新趋近率是在原有指数趋

近律基础上的改进&改进的自适应指数趋近率 !
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"的数学模型如
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为待设计的参数%

将新型滑膜趋近率对应于指数趋近率的增益部分的表
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改进型的自适应滑模趋近率区别于传统指数趋近律&

主要可分为两部分$第一部分如式 !

'(

"所示&采用增益

可变的原则&此处通过选取两个极限值进行定性分析%为

保证趋近速度&

,

'

&

,

"

要比
.

大几个量级&这样是为了保证趋

近滑模面的速度&假设初始控制状态距离滑模面较远&即
>

较大&此时对应的增益趋近于,

'

.

&可认为是一个较大的增

益&实现快速趋近滑膜面的目的&而当到达滑模面上时&

即
>

F

#

时&此时式 !

'(

"的增益趋近于 ,

'

.

!

'

(

,

'

"

而由于

,

'
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!

'

(

,

'

"

J
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'

.

&大大减小了控制状态在靠近滑模面上滑动

时引起的抖振&同时这种设计增强了滑模控制系统的鲁棒

性%第二部分如式 !
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"所示&采用的是幂次可变的趋近

方式&在
G
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时&指数项的幂次会发生变化&而
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D
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G

)
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&所以相比于传统幂次&在
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G

0
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时趋近速度

也有保证%

为了验证新型滑模趋近率的性能&进行初步验证%假

设有一被控系统结构为)

_
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$

"
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!
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%

$
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该结构同永磁同步电机的转速环超局部模型是对应的&

但是增加了两项扰动项&分别为同控制状态呈线性状态的已

知扰动项
.
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和未知扰动
U

!

$

"&扰动项的加入增加了被控对象

的控制难度&以此来验证新型滑膜趋近率的抗扰动能力%

假设控制指令为)
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跟踪误差)

8

%

I

/

D

I

!

"#

"

!!

借助
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进行仿真验证&在不单独设计扰动补偿

方案的情况下&其跟踪误差仿真结果如图
"

所示&由仿真

对比结果可以发现改进趋近率相对于传统的指数趋近律具

有收敛速度更快&并且抗外界扰动能力更强的特点%
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无模型滑模控制器设计

将转速误差值作为状态变量&即)
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结合式 !
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"可得基于新型滑模趋近率的控制
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定理
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根据定理
%

可得到&所设计的无模型滑模控制器可以

实现渐进收敛%
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扩展滑模扰动观测器设计
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滑模观测器的稳定性和响应速度&通常
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确性%

为了提高扰动观测器的响应速度和提高估计准确性&
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为验证所提算法的有效性&借助
Z=:>=X

&搭建了基
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"方案和
;1

方案进行了仿真对比%

仿真所用的电机参数如表
'

所示%

表
'

!

;ZIZ

参数

电机参数 数值

直流母线电压-
] ")#

定子电阻
7

>

-

$

#!%

直轴电感
4

+

-

LE

'!#

交轴电感
4

?

-
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'!&

永磁体磁链
5
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-
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#!#$(

转动惯量
*

-

5

C

#

L

"

#!###$.

粘滞系数
X

-

\

#

L

#

M #!###'('-

极对数
X-

%

仿真中所采用的开关频率为
'#5EJ

%仿真主要分为两

种工况&第一种工况为空载启动而后在
$e#<"M

时突加
&

4

e&\

#

L

的负载%第二种工况为以
&

4

e&\

#

L

恒载启

动&而后在
$e#<"M

突降载至
&

4

e%\

#

L

%

'

"进行空载启动&在
$e#<"M

时&突加
&

4

e&\

#

L

的负载%

基于传统指数趋近率的无模型方案 !

ZY,:PIZ >̂

"

和
;1

的转速波形对比仿真如图
%

所示&基于新型趋近率的

无模型控制方案 !

ZY,1=̂ >

"同传统指数趋近率的无模型

仿真方案对比仿真波形如图
$

所示%

图
%

!

ZY,:PIZ >̂

和
;1

转速仿真对比波形

图
$

!

ZY,1=̂ >

和
ZY,:PIZ >̂

转速仿真波形对比

由图
%

的仿真结果可知&基于传统指数趋近律的无模

型控制算法的响应速度是要明显快于传统
;1

算法的&并且

无模型算法对于减小转速超调也有一定优势&在
$e#<"M

&

外界突加负载时&传统指数趋近律的无模型控制算法的转

速降落也是要小于传统
;1

控制结构的&并且无模型算法的

转速重新恢复到给定转速的速度也是要明显快于传统
;1

算

法的&初步验证了无模型算法的有效性&而后由图
$

可知&

在保证传统无模型算法优异性能的同时&新型滑模趋近率

进一步的提高了转速的响应速度和抗干扰能力&采用新型

滑模趋近率的控制算法可以实现在提高转速响应速度的同

时&不产生转速的超调&实现优异的转速控制性能%新型

滑模趋近率虽然在响应速度方面相比于传统指数趋近律有

较大的优势&但是在外界突加负载时&在减少转速降落方

面所表现出的性能优势不明显%

"

"以
&

4

e&\

#

L

恒载启动&而后在
$e#<"M

突降载

至
&

4

e%\

#

L

%

在第二种工况情况下&基于传统指数趋近律的无模型

控制算法同传统
;1

算法在转速响应仿真对比波形如图
&

!

G

"所示&传统
;1

算法的转矩仿真波形如图
&

!

V

"所示&

!
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卷#

'$"

!!

#

传统指数趋近率无模型算法的转矩仿真波形如图
&

!

3

"所

示%而基于传统指数趋近律的无模型控制算法和基于新型

滑模趋近率在转速转矩的仿真波形如图
(

!

G

"所示&新型

滑模趋近率无模型算法的转矩仿真波形如图
(

!

V

"所示%

图
)

为
%

种方法对应的总谐波失真 !

:E/

&

8@8GAFGNL@463

U6M8@N86@4

"%

图
&

!

ZY,:PIZ >̂

和
;1

恒载启动仿真波形对比

由图
&

可以发现&基于传统指数趋近率的无模型控制

算法在恒载启动的工况下依然保持相比于传统
;1

较快的转

速响应速度&在
$e#<"M

时&突减负载时&通过仿真发现无

模型控制方案的转速波动要明显小于基于
;1

控制方案的&由

图
&

!

V

"和图
&

!

3

"的仿真对比可以发现&

;1

控制在恒载启

动时&电磁转矩跟随上负载转矩的时间是要大于
#<#-$M

&并

且会在
#<#-$M

电磁转矩会产生较大波动&而对于传统指数

趋近律的无模型算法&其在
#<#.&M

时&电磁转矩便跟随上

负载转矩&而且电磁转矩过渡平缓&没有产生过大的波动&

展现出较好的响应速度以及抗扰能力%

由图
(

的基于传统指数趋近律的无模型控制方案同基

图
(

!

ZY,1=̂ >

和
ZY,:PIZ >̂

恒载启动仿真波形对比

于改进自适应指数趋近律的无模型控制方案的对比可以看

出在恒载启动的情况下&基于改进型趋近率无模型算法的

启动速度是要快于传统指数趋近律的&并且在突降载的情

况下&其转速抬升更少&恢复给定转速的时间更短&在电

磁转矩的响应特性方面&可以清楚看出由于采用了变增益

和变幂次的措施&改进趋近率方法稳态时的转矩波动仅为

#<"\

#

L

是要明显小于传统
;1

和传统无模型算法的&由

上述仿真结果可以发现&新无模型算法在实现转速快速响

应的同时&也保证了电磁转矩的波动在
%

种算法中最小%

从图
)

的
:E/

分析可以看出&基于新型改进趋近率的

无模型控制算相比于传统
;1

算法和传统的指数趋近律的无

模型控制算法&在提高转速响应速度的同时&也可以较为

显著的降低电流谐波%

I

!

结束语

针对传统控制算法在永磁同步电机负载突变时电机转

速波动较大的问题&采用基于新型自适应滑模趋近率的控

制算法%新控制算法采用增益可变*幂次可变的方法实现

转速响应快速响应的同时&减小了转矩的波动&减少了电

流谐波%并且依据电机运动方程建立了电机的扩展扰动模

型&搭建了电机的扩展滑模扰动观测器进行未知扰动的估

计%经仿真验证了改进无模型控制算法相对于传统无模型

控制算法和
;1

算法在实现转速的快速响应方面表现出优异

性能%但是&针对改进无模型控制算法的参数选取是根据

>

O

G

9

K4@Q

稳定性判据初步得到参数大致范围&而后根据经

!
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基于改进自适应趋近率的永磁同步电机无模型控制系统设计
#

'$%

!!

#

图
)

!

%

种算法下
:E/

分析

验进行参数调节&没能得到参数更精确的范围&后续需要

针对其参数定量选取进行优化和改进%

参考文献!

'

'

(冯浩文&黄海波&付为伟&等
!

基于改进
=/̂ ,

的
;ZIZ

无

位置传感器转速控制 '

*

(

!

计算机测量与控制&

"#"%

&

%'

!

'

")

)- .&!

'

"

(路宏广&赵树恩
!

基于鲁棒模型预测的智能汽车轨迹跟踪控制

研究 '

*

(

!

系统仿真学报&

"#""

&

%'

!

'

")

)- .&!

'

%

(张云飞&齐蓉
!

永磁同步电机低开关损耗模型预测控制 '

*

(

!

电机与控制学报&

"#"%

&

")

!

)

")

'&& '("!

'

$

(李耀华&王孝宇&刘子&等
!

表贴式永磁同步电机多步模型

预测电流控制简化策略 '

*

(

!

电机与控制学报&

"#"%

&

")

!

(

")

.& -&!

'

&

(石
!

磊&高鹏飞&安玳宁
!

交互式模型参考自适应滑模控制矢

量控制系统 '

*

(

!

自动化应用&

"#"$

&

(&

!

"

")

). .'!

'

(

(张
!

懿&徐
!

斌&魏海峰&等
!

新型模型参考自适应的
;7

ZIZ

无差拍电流预测控制 '

*

(

!

电机与控制学报&

"#"%

&

")

!

-

")

'&) '()!

'

)

(王庆龙&张崇巍&张
!

兴
!

基于变结构模型参考自适应系统的

永磁同步电机转速辨识 '

*

(

!

中国电机工程学报&

"##.

!

-

")

)' )&!

'

.

(陈
!

炜&郭照升&夏长亮&等
!

基于转动惯量辨识的交流伺服

系统自适应扰动观测器设计 '

*

(

!

电工技术学报&

"#'(

&

%'

!

'(

")

%$ $"!

'

-

(侯忠生&韩志刚
!

非线性系统鲁棒无模型学习自适应控制

'

*

(

!

控制与决策&

'--&

!

"

")

'%) '$"!

'

'#

(

Z1,EP>Y>1PII

&

,t/̂ 1,*01\!Z@UHA7SNHH3@48N@A

'

*

(

!147

8HN4G86@4GA*@KN4GA@S,@48N@A

&

"#'%

&

.(

!

'"

")

""". ""&"!

'

''

(

;̂ P,?;^P

&

=̂/=, Z X

&

/̂ =B0I,=

&

H8GA!Z@UHA7

SNHH8K464

C

M@AK86@4S@NMA6U64

C

L@UH3@48N@A@SMHNQ@M

O

M8HLM

&

"#'$ 1PPP 148HN4G86@4GA I

O

M8HLM ,@4SHNH43H ;N@3HHU64

C

M

'

,

(--

088GWG

&

,G4GUG

)

1PPP

&

"#'$

&

%# %&!

'

'"

(张会林&林新才&张建平
!

基于分数阶扩展滑模扰动观测器

的
;ZIZ

转速环无模型递归非奇异终端滑模控制 '

*

-

0>

(

!

信息与控制)

' '"!F88

9

M

)--

54M!3456!4H8

-

53LM"

-

GN863AH

-

GV7

M8NG38

4

QeZKa*6H0*>:%1N

2

YF

5

:)U?Y+5@

9R

USK\"DB5̀ J@D@

*"JT;KF̂ H464"̀

C

&G'

C

BWGa,LZ 0̂

C

#,780K)

O

;;.[')[*WX

>5+KWP

5

C

U5V

R

(

C

_F\

CO

;

5

0'[MH]0#Z#(aa+]a1J[/[).

P?S

CC

QE=ehK46

9

AG8S@NLe\Da;:hAG4

C

KG

C

He,EI!

'

'%

(

Z0D=+=\IZ

&

I==/Z

&

]=EP/1E

&

H8GA!IA6U64

C

L@UH

3@48N@A@S;ZIBW64U8KNV64HVGMHU@4H4FG43HUHT

9

@4H486GA

NHG3F64

C

AGW

'

*

(

!1PPP:NG4MG386@4M@414UKM8N6GAPAH38N@47

63M

&

"#'(

&

(%

!

'#

")

('$. ('&-!

'

'$

(

Z=E

&

[10\BD

&

>6+

&

H8GA!IA6U64

C

L@UH3@48N@AS@NK47

3HN8G64U6M3NH8H86LHM

O

M8HLMKM64

C

G4GUG

9

86QHNHG3F64

C

AGW

'

*

(

!1PPP:NG4MG386@4M@4,6N3K68MG4UI

O

M8HLM11

)

PT

9

NHMM

XN6HSM

&

"#"'

&

(.

!

"

")

)"" )"(!

'

'&

(许令亮&陈桂明&李乔扬
!

基于
PI0

的超局部无模型
;ZIZ

转速预测控制 '

*

(

!

北京航空航天大学学报&

"#""

&

$.

!

''

")

""#$ ""'$!

'

'(

(赵凯辉&戴旺坷&周瑞睿&等
!

基于扩展滑模扰动观测器的

永磁同步电机新型无模型滑模控制 '

*

(

!

中国电机工程学报&

"#""

&

$"

!

(

")

"%)& "%.(!

'

')

(

?>>=E1

&

;P1E >!Y6THU86LHU6M8KNVG43H@VMHNQHNVGMHU

MA6U64

C

L@UH3@48N@AS@NGL646G8KNHK4LG44HUFHA63@

9

8HNF@QHN

@

9

HNG86@4M64

9

NHMH43H@SHT8HN4GAU6M8KNVG43HM

'

*

(

!1PPP=37

3HMM

&

"#"#

&

.

)

)%')% )%'.'!

'

'.

(吴
!

靖
!

电机传动系统参数辨识方法的研究 '

/

(

!

杭州)浙

江大学&

"##-!

'

'-

(黄宜山&唐润忠&旷明秋&等
!

基于快速趋近律的永磁同步

电机驱动系统改进无模型滑模控制 '

*

(

!

机车电传动&

"#""

!

%

")

'$. '&&!

'

"#

(

_=\B+

&

YP\B+

&

DE=\B[

&

H8GA!=4HWNHG3F64

C

AGW

S@NG486U6M8KNVG43HMA6U64

C

L@UH3@48N@A@S;ZIZM

9

HHUNH

C

K7

AG86@4M

O

M8HL

'

*

(

!1PPP :NG4MG386@4M@4;@WHNPAH38N@463M

!

1II\'-$' #'#)

"

"#"#

&

%&

!

$

")

$'') $'"(!

'

"'

(

E=Z1/0?,EPX

&

B?PIZ1a

&

PII0?\X0?>1\!,@47

8N@AG4UM8GV6A6JG86@4@S3FG@863M

O

M8HLMKM64

C

A

O

G

9

K4@QM8GV6A68

O

8FH@N

O

'

,

(--

"#"%148HN4G86@4GA,@4SHNH43H@4PAH38N63GAP47

C

64HHN64

C

G4U=UQG43HU:H3F4@A@

CO

!

1,PP=:

"&

XG84G

&

=A

C

H7

N6G

&

"#"%

)

' &!

!

投稿网址!

WWW!

2

M

2

3A

O

5J!3@L


